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บทคดัยอ 

โครงงานฉบับนี้มีวัตถุประสงคเพื่อ (1) ศกึษาการใชคอมพิวเตอรโปรแกรมในการ

วิเคราะหขอมูลขนาดใหญ (2) บงบอกถงึลักษณะพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของรถแต

ละคัน ในชวงเวลาตาง ๆ ได (3) สรางชุดคำสั่งอยางงายเพื่อใหวิเคราะหขอมูล

ขนาดใหญไดอยางรวดเร็ว รวมถึงแสดงผลขอมูลความสัมพันธเชิงตำแหนงและ

เวลาของเหตุการณในรูปแบบกราฟฟก โดยผูวิจยัใชขอมูลการเคล่ือนที่ของรถจาก

การจำลองโดยใชโปรแกรม VISSIM มาใชในการวิเคราะหผาน Jupyter 

Notebook ซึ่งเปนภาษา Python ที่ใชวิเคราะหขอมูลขนาดใหญ ผลการศกึษาทำ

ใหไดชุดคำสั่งที่สามารถวิเคราะหสภาพการจราจรได ทั้งในระดับมหภาค และ

จุลภาค ซึ่งทำใหทราบถึงพฤติกรรมของการจราจรและพฤติกรรมของยานพาหนะ

ที่สงผลใหเกิดกระแสการไหลของการจราจร ณ จุดนั้นๆ 

คำสำคัญ: การเคลื่อนที่ของรถ; การเขียนคำสั่งทางคอมพิวเตอรเพื่อวิเคราะห

ขอมูล; การนำเสนอโดยใชกราฟฟก ; 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 

ในปจจุบันขอมูลขนาดใหญ หรือ Big data เปนที่กลาวถึงและไดรบั

ความนิยมมากในหมูผูใชคอมพิวเตอร ไมวาจะเปนในหมูโปรแกรมเมอร กลุม

พนักงานบริษัท หรือแมกระทั่งในองคกรขนาดใหญของรัฐบาล 

ขอมูลขนาดใหญ หรือ Big data นั้นเปนขอมูลที่มีขนาดใหญมากๆ 

อาจมีความซับซอนหรือไมก็ได และมีจุดเดนที่ขอมูลนั้นมีแนวโนมที่จะเพิ่มจำนวน

มากขึ้นเรื่อยๆ เนื่องจากไดรบัขอมูลจากแหลงท่ีมาใหมมากขึ้นเรื่อยๆตวัขอมูล

ขนาดใหญที่กลาวมานี้เปนขอมูลที่มีขนาดใหญเกินกวาที่ซอฟแวรทัว่ไปในปจจุบัน

จะสามารถจัดการได จุดเดนของขอมูลขนาดใหญคอืผูใชสามารถนำขอมูลขนาด

ใหญนี้มาวิเคราะหเพือ่ศึกษาแนวโนมเหตุการณในอดตีที่ผานมา เพื่อนำไปวางแผน

และคาดเดาเหตุการณที่อาจจะเกิดขึ้นในอนาคต สงผลในการตัดสินใจทำสิ่งตางๆ

ในอนาคตเกิดประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

 โครงงานนี้จึงมีเปาหมายเพื่อที่จะใชคอมพิวเตอรโปรแกรมเขียน

ชุดคำสั่งอยางงายเพื่อออกคำสั่งวิเคราะหขอมูล และการแสดงผลโดยใชกราฟฟก

เพื่อชวยใหการวิเคราะหขอมูลขนาดใหญไดสะดวกและเห็นภาพมากขึ้นสามารถ

วิเคราะหสภาพจราจรในสถานการณตางๆเชนการเกิดอุบัตเิหตุมีผลตอการ

เคล่ือนที่ของรถอยางไรนำไปสูการวางแผนพัฒนาการจราจรและการจัดการตอ

สถานการณตาง ๆ ตอไป 

 

2. วรรณกรรมที่เกี่ยวของ 

2.1 ความหมายและความสำคัญของ Big Data 

 Big Data [1] เปนคำศัพทใหมที่เพ่ิงเริ่มใชในชวงป 1990 โดยมี John 

Mashey ผูที่ทำใหคำนี้เปนที่รูจักขึ้นมา ซึ่งหมายถึงขอมูลที่มีปริมาณที่ใหญมาก

โดยที่ซอฟทแวรรุนเกาไมสามารถประมวลผลได หรือสามารถประมวลผลไดแตใช

เวลานาน โดย Big Data จะมีทั้งขอมูลที่มีโครงสราง กึ่งมีโครงสราง และไมมี

โครงสราง ขนาดของ Big Data ก็จะมกีารเพิ่มขนาดของขอมูลขึ้นไปเรื่อยๆอยู

ตลอดเวลา Big Data จะตองมีลักษณะสำคัญ 4V ดังตอไปนี้ ปริมาณ (Volume), 

ความหลากหลาย (Variety), ความเรว็ (Velocity), คุณภาพของขอมูล (Veracity) 

2.2 ความสามารถ และขอมูลที่ไดจากโปรแกรมจำลองการเคลื่อนที่ของรถ 

VISSIM 

 PVT VISSIM เปนโปรแกรมแบบจำลองการเคล่ือนที่ของการจราจร

แบบ Microscopic Multi-Modal ความสามารถหลักของทางโปรแกรมมีดังน้ี 

 2.2.1 มีจำลองการจราจรแบบ Microscopic  

 2.2.2 สามารถจำลองการจราจรไดหลายแบบ เชน 

 2.2.3 ความมีปฏิสมัพันธระหวางยานพาหนะอื่นๆ ในแบบจำลอง 

 ในสวนขอมูลที่ไดจากโปรแกรม VISSIM จะประกอบไปดวย หมายเลข

ยานพาหนะ, ชวงเวลา, ความเร็ว, ความเรง, พิกัดของยานพาหนะ, หมายเลขชอง

จราจร, หมายเลขถนน, ขนาดของยานพาหนะ 

2.3 ความหมายของ Vehicle trajectory simulation 

 Vehicle trajectory simulation หรือการจำลองการเคล่ือนที่ของ

ยานพาหนะ หมายถึงการสรางแบบจำลองสถานการณการการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะในเวลาตาง ๆ สามารถจำลองตำแหนงของยานพาหนะ ความเรว็ 

ความเรง และไดนามิกอื่นๆ ขณะเดินทางบนถนนหรือทางหลวง นอกจากนั้นการ

จำลองสามารถคำนึงถึงปจจัยตาง ๆ เชน การจราจร สภาพอากาศ สภาพถนน 

และพฤติกรรมของยานพาหนะคันอื่น ๆ 

 



2.4 การเขียนชุดคำสั่งคอมพิวเตอรภาษา Python เพื่อทำการวิเคราะห ขอมูลและ

แสดงผลดวยโปรแกรม Jupyter notebook 

 Jupyter Notebook [2] คอืเครื่องมอืทีใ่ชเขียน code เปนที่นิยมมาก

ในกลุมคนที่ทำงานดาน Data Science เหมาะกบัการทำงานเกี่ยวกับการจัดการ

ขอมูลเปนจำนวนมาก พรอมทำการรายงานผลที่ไดดำเนินการ เนื่องจากมี Library 

ที่สำคัญในการจัดการขอมูล 

2.5 การวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะ เพื่อความปลอดภยับนถนน 

 มีงานวิจัยที่เก่ียวของเปนของ Bernard Jacob และ Eric Violette 

[4] ซึ่งศึกษาประโยชนของการวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะ, ขอจำกัด 

และมุมมองในการพัฒนา ภายในงานวิจยัไดมีกรณศีกึษา เชนศึกษาผลกระทบจาก 

Infrastructure ในฝรั่งเศสในปค.ศ. 2011 จมีการเก็บขอมูลการจราจรดวยกลอง

วิดโีอ แลวนำไปวิเคราะห จากการวิเคราะหพบวามกีารเคลื่อนที่ที่ไมพึงประสงคอยู 

จึงเกิดการตั้งคำถามตอ infrastructure วามีสวนทำใหเกิดพฤติกรรมนั้นหรือไม 

และอยางไร ซึ่งนำไปสูการแกไขในภายหลัง 

 จากกรณศึีกษาพบวาการวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะทำให

ไดขอมูลที่มีรายละเอียดเฉพาะตอกรณีนั้น ๆ ซึ่งทำใหแกไขปญหาไดอยางตรงจุด

มากขึ้น 

 2.6 การประเมนิความเส่ียงตอการชนทาย โดยใชขอมูลการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะ 

 งานวิจัยของ Cheol Oh, Taejin Kim [5] โดยขอมูลการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะในงานวิจัยนี้ไดมาจากซอฟตแวร Premier Pro 2.0 โดยดึงทุก ๆ 

1/10 วินาท ี

ผลสรปุของวิจัยเปนระบบเฝาระวังการจราจร ตรวจจบัและติดตาม

ยานพาหนะไดจากวิดีโอ ซึ่งชวยใหวิเคราะหสภาพการไหลของจราจรไดละเอียด

มากขึ้น การศกึษานี้เสนอวิธีประเมินความเสี่ยงตอการชนทายแบบเรียลไทม สามา

ยานพาหนะรับรูสภาพกระแสการจราจรที่เปนอันตราย นอกจากนี้ยังมีการวิจยั

เพิ่มเติมเก่ียวกับความเสี่ยงในการเปลี่ยนเลนเพ่ือมาประกอบการคำนวณ 

แตถึงอยางนั้นในสวนทายของงานวิจัยไดใหขอเสนอวาการสราง

แบบจำลองเพ่ือใหเชื่อถือไดมากขึ้นควรใชชุดขอมูลที่ใหญขึ้นในการสราง

แบบจำลอง 

 

3. ระเบยีบวิธีวิจยั 

3.2.1 ศึกษาคนควาทฤษฎีตาง ๆ และงานวิจยัที่เกี่ยวของ 

3.2.2 ศึกษาการใชโปรแกรมคอมพิวเตอร 

3.2.3 พิจารณาขอมูล และจัดการขอมูล 

3.2.4 ดำเนินการเขียนโปรแกรมเพื่อวิเคราะหขอมูล 

3.2.5 ดำเนินการเขียนโปรแกรมเพื่อแสดงผลในรปูแบบ กราฟฟก 

3.2.6 สรุปและอภิปรายผล 

 

4. ผลการดำเนินงานวิจัย 

4.1 ผลลัพธในการวิเคราะหในระดับมหภาค (Macroscopic) 

4.1.1 การแสดงผลความเร็วของยานพาหนะ 

การแสดงผลความเร็ว ณ เวลาตางๆ 

 สามารถใชคำสั่ง  

Trafficspeed_per_time_alllane(data_name) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคล่ือนที่

ของยานพาหนะที่สนใจ หลักการทำงานคือนำขอมูลมาทำการแสดงผลกราฟฟก

แบบเสนระหวางความสมัพันธของความเร็วของยานพาหนะกับ เวลาตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.1.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

Trafficspeed_per_time_alllane("CAV50Incident.csv") 

สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนทีข่องยานพาหนะ ณ เวลาตางๆ 

โดยสังเกต ความสมัพันธความเรว็(แสดงในแกนตั้ง)และชวงเวลา(แสดงในแกน

นอน) 

การแสดงผลความเร็ว ณ ตำแหนงตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

Trafficspeed_per_section_alllane(data_name,time_s,time_f) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่

ของยานพาหนะ ที่สนใจ, time_s คือเวลาเริ่มตน, time_f คอืเวลาสิ้นสุดที่สนใจ 

หลักการทำงาน คือ ทำการกรองขอมูลใหเหลือเฉพาะชวงเวลาที่สนใจและทำการ

แสดงผลกราฟฟกแบบเสนระหวางความสมัพันธของความเร็วเฉลี่ยทกุชวงเวลาที่

สนใจกับตำแหนงตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

Trafficspeed_per_section(CAV50Incident.csv,1500,3000) 



สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนที่ยานพาหนะ ณ ตำแหนงตางๆ 

โดยสังเกตความสมัพันธ ความเรว็(แสดงในแกนตั้ง) และตำแหนง(แสดงในแกน

นอน)  

การแสดงผลความเร็ว ณ ตำแหนงและเวลาตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

heatmap_trafficspeed(data_name,lane_id) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ ,lane_id คือหมายเลขชองจราจรที่สนใจ โดยจะกรอก

เปนรูปแบบของ หลกัการทำงาน คือ ทำการกรองขอมูลใหเหลือเฉพาะชองจราจร

ที่สนใจ จากนั้นแสดงผลแบบ 3 ตวัแปรข้ึนมาและทำการแสดงผล กราฟฟก แบบ

แผนภาพความรอน(Heatmap)ระหวางความสมัพันธของความเร็วกับชวงเวลา

และตำแหนงตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

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

สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนทีย่านพาหนะ ณ ชวงเวลาและตำแหนงตางๆ 

โดยสังเกตุความสมัพันธความเรว็(แสดงในรูปแบบของส ีซึ่งจะมีความสัมพันธของสี

และคาความเรว็ตามที่แสดงในหลอดดานขวาของแผนภาพ) กบัชวงเวลา(แสดงใน

แกนนอน) และตำแหนง(แสดงในแกนตั้ง) 

4.1.2 การแสดงผลความหนาแนนของยานพาหนะ ณ เวลาตางๆ 

จะตองมีการเตรียมขอมูลผานทางคำสั่ง

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

ละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ของยานพาหนะที่

สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของชวงระยะเวลา, t2 คือเวลา

ส้ินสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวงพิกัดของถนนสิ้นสุด 

หลักการทำงานของคำสั่งชุดนี่คอื ทำการคำนวณความหนาแนนของยานพาหนะ

ในชวงพิกัดถนนที่สนใจ โดยจะคำนวนเก็บเปนขอมูล Dataframe ตั้งแตเวลา

เริ่มตนที่สนใจ จนถึงเวลาสิ้นสดุที่สนใจ โดยชุดคำสั่งจะมีการคำนวณสมการในการ

หาความหนาแนนผานสมการ 

𝐷 =
௠

௟
× 1,000    (4.1.2) 

D หมายถึง ความหนาแนนของยานพาหนะ 

m หมายถึง จำนวนยานพาหนะในชวงพิกดัท่ีสนใจ 

l หมายถึง ความยาวของถนนในพิกัดที่สนใจ 

การแสดงผลความหนาแนน ณ เวลาตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

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

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของชวง

ระยะเวลา, t2 คือเวลาสิ้นสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวงพกิัด

ของถนนสิ้นสุดที่ หลักการทำงานคือนำขอมูลการเล่ือนที่ของยานพาหนะทีย่ังไม

ทำการวิเคราะหความหนาแนน ไปคำนวณความหนาแนนผานทางชุดคำสั่งในรูปที่ 

4.1.2.0 หลังจากนั้นนำขอมูลที่ผานการประมลผล แลวทำการแสดงผลกราฟฟก

แบบเสนระหวางความสมัพันธของความหนาแนนกบัเวลาตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

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

0) 

สามารถวิเคราะหความหนาแนนการเคล่ือนที่ยานพาหนะ ณ ชวงเวลา

ตางๆ โดยสังเกตุความสัมพันธ ความหนาแนน(แสดงในแกนตั้ง) กับชวงเวลา(แสดง

ในแกนนอน) 

4.1.3 การแสดงผลระยะเวลาที่ใชเดินทางของยานพาหนะเมื่อเริ่มออก

เดินทาง ณ เวลาตางๆ จากจุดที่สนใจจดุแรกไปยังจุดที่สนใจจุดที่สอง 

สามารถใชคำสั่ง 

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

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของ  ชวง

ระยะเวลาที,่ t2 คือเวลาส้ินสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวง

พิกัดของถนนสิ้นสุด หลกัการทำงานคือกรองขอมูลใหเหลือเพียงชวงเวลาที่สนใจ 

และทำการเก็บรายชือ่ ยานพาหนะที่ผานจุดพิกัดสิ้นสดุที่สนใจ (l2) และทำการ

ตรวจสอบยอนกลับ ไปยังจุดพิกัดเริ่มตนที่สนใจ (l1)  หากรายชื่อยานพาหนะ

ปรากฎทั้งในพิกัด l1 และ l2 จะทำการบันทึกรายชือ่ยานพาหนะนั้นไปยังชุด

ขอมูลใหม โดยจะทำการบันทกึชื่อยานพาหนะ, ชวงเวลาที่ผานพิกัด l1, ชวงเวลาที่

ผานพิกัด l2 และ หมายเลขชองจราจร และทำการคำนวณหาระยะเวลาที่ใช

เดินทางของยานพาหนะจากผลตางของชวงเวลาที่ผานพกิัด l1 และพิกัด l2 



 
รูปที่ 4.1.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

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

0) 

นอกจากนี้ยังสามารถเลือกใหมีการแสดงผลถึงการกระจายของ

ระยะเวลาที่ใชเดินทางของยานพาหนะ โดยใชคำสั่ง 

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

โดยที่พารามิเตอรที่ทำการใสเขาไปจะเปนพารามิเตอรเดยีวกับคำสั่ง 

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

คำสั่งนี้จะเพิ่ม การแสดงผลขอมูลแบบ กราฟฟกการกระจายของระยะเวลาที่ใช

เดินทางของยานพาหนะ 

 
รูปที่ 4.1.3.4 ผลลัพธจากคำสั่ง 

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

สามารถวิเคราะหขอมูลระยะเวลาทีย่านพาหนะใชในการเดินทาง รูปที่ 

4.1.3.2 โดยสังเกต ความสัมพันธระยะเวลาที่ใชในการเดินทาง(แสดงในแกนตั้ง) 

กับชวงเวลาที่เริ่มตนเดินทาง (แสดงในแกนนอน)โดยที่สีของกราฟเสนตรงแตละสี

จะแสดงถึงระยะเวลาทีย่านพาหนะใชใน การเดนิทางในแตละหมายเลขชองจราจร 

4.2 ผลลัพธในการวิเคราะหในระดับจุลภาค (Microscopic) 

4.2.1 ตรวจสอบรถคันหนา และรถคันหลังของยานพาหนะคันที่สนใจ 

สามารถใชคำสั่งGetdataframe(dataframe).around(target = ‘k’, 

vid = v, t = t) ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก k คือเปาหมายประกอบไป

ดวย ‘font’ และ ‘back’ ซึ่งหมายถึงคนัหนาและหลังตามลำดับ, v คือไอดีของ

ยานพาหนะ และ t คือเวลาอางอิง หลกัการทำงานคือโปรแกรมจะตรวจสอบจาก

คา ‘Front X’ ที่มีคามากกวาหรือนอยกวา คันที่สนใจนอยที่สุด คือมีตำแหนงไกล

หรือกวาคันที่สนใจนอยที่สุด บน ‘Link ID’ และ ‘Lane ID’ เดียวกัน 

 

 
รูปที่ 4.2.1.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Getdataframe(df3).around(target = 

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

สามารถตรวจสอบรถคันหนา และรถคนัหลังของยานพาหนะคันที่

สนใจ ในเวลาที่สนใจได 

4.2.2 ตรวจสอบระยะหางจากคันหนา และรถคันหลังของยานพาหนะ

คันที่สนใจ 

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

ความหมายแตละพารามิเตอรไดแก k คอืเปาหมายประกอบไปดวย ‘font’ และ 

‘back’ ซึ่งหมายถึงคันหนาและหลังตามลำดับ, v คือไอดีของยานพาหนะที่

ตองการนำมาสรางกราฟ และ t คือเวลาอางอิง หลกัการทำงานคืออันดบัแรกตอง

ตรวจวารถคันเปาหมายคือคันใด โดยใชคำสั่งจาก 4.1.1 จากนั้นนำคา ‘Front X’ 

มาคำนวณกับรถคันที่สนใจ 

 
รูปที่ 4.2.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Find(df3).distance(target = 'front',vid = 

167,t = '305:310') 

สามารถตรวจสอบระยะหางจากรถคันหนา และรถคันหลังถึงรถคันที่

สนใจ ในเวลาที่สนใจได ซึ่งจะใหคาเปนระยะทาง สามารถนำไปใชเพื่อคำนวณคา

ตาง ๆ ตอได  

4.2.3 Headway ในแตละหนาตัด 

สามารถใชคำสั่ง Plot(dataframe).headway(section,time) ซึ่งความหมายแต

ละพารามิเตอรไดแก dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่จะทำการคำนวณ, 

section คือตำแหนงท่ีตองการคดิ headway และ time คือชวงเวลาที่ตองการ

คำนวณ หลักการทำงานคือหลังจากกำหนด section แลว โปรแกรมจะทำการลูป

ขอมูล เมื่อยานพาหนะคันไหนมี ‘Front X’ ผาน section แลว กจ็ะเก็บคา 

‘Timestep’ ณ ตอนที่ผานไว และเมื่อครบตามที่กำหนดแลวจึงนำมาสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).headway(7378383,1,'300:350') 



สามารถดู Headway แตละหนาตัด ในแตละเลนได ซึ่งระยะหาง ของ

จุดก็แสดงออกถึง headway และยังเชื่อมโยงไปถึง space - time diagram ได 

เนื่องจากจุดเวลานี้เปนสวนหนึ่งของ space - time diagram  

4.2.4 Time to Collision 

สามารถใชคำสั่ง 

Plot(dataframe).ttc(vehicleID,time) ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก 

dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่จะทำการคำนวณ, vehicleID คือไอดี

ของยานพาหนะที่ตองการคำนวณ Time to Collision (TTC) และ time คือ

ชวงเวลาที่สนใจ หลกัการทำงานคือโปรแกรมจะลูปขอมูลมีการตรวจสอบการวิง่

ของยานพาหนะคันที่สนใจ และคันหนา ณ เวลาหนึ่ง ๆ ซึ่งหากการวิ่ง ณ เวลานัน้

สามารถทำใหเกิดการชนไดก็จะคดิ TTC จากสมการเสนตรง เมื่อครบตามที่

กำหนดแลวจึงนำมาสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.4.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).ttc(161,'300:304') 

4.2.5 ตรวจสอบพฤติกรรมการเปลีย่นเลนของยานพาหนะ 

สามารถใชคำสั่ง 

Getdataframe(dataframe).changinglane(time) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่

จะทำการคำนวณ และ time คือเวลาทีส่นใจ หลักการทำงานคือโปรแกรมจะลปู

ขอมูลยานพาหนะแตละคนั เมื่อขอมูล ‘Lane ID’ มีการเปลี่ยนแปลงจากลูปกอน

หนา หรือก็คือมีการเปลี่ยนเลน ก็จะบันทึกขอมูลในแถวนั้นไว 

 
รูปที่ 4.2.5.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Getdataframe(df3).changinglane('300:400') 

สามารถทราบถึงพฤตกิรรมการเปลี่ยนเลนของรถแตละคันได ซึ่งจะ

นำเสนอในรูปแบบของ DataFrame ของยานพาหนะ ณ เวลาที่เปลี่ยนเลน 

4.2.6 Space - Time Diagram 

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

ความหมายแตละพารามิเตอรไดแก v คือไอดีของยานพาหนะที่ตองการนำมาสราง

กราฟ, t คือเวลาอางอิงที่จะใชในการสรางกราฟ และ k คอืรูปแบบของขอมูลทีจ่ะ

นำไปสรางกราฟ ประกอบไปดวย 

4.2.6.1  kind = ‘all’ ใชขอมูลยานพาหนะทุกคนัในการสรางกราฟ 

4.2.6.2 kind = ‘isolate’ สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจเทานั้น 

4.2.6.3 kind = ‘frontandback’ สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจ 

พรอมทั้งยานพาหนะคันหนาและหลังยานพาหนะคันที่สนใจในเวลาอางอิง 

4.2.6.4 kind = ‘changinglane’  สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจ ซึ่ง

กำลังจะเปลี่ยนเลน โดยยานพาหนะคันหนาจะเปนยานพาหนะในเลนเริ่มตน และ

ยานพาหนะคันหลังจะเปนยานพาหนะในเลนเปาหมาย หลักการทำงานคือ

โปรแกรมจะลูปขอมูล เกบ็คา ‘Front X’ และคา ‘Timestep’ ไวตาม kind ที่

กำหนด เมื่อครบแลวจึงสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.6.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df2[20000:25000]).spacetime(kind = 

'all') 

 
รูปที่ 4.2.6.3 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).spacetime(kind = 'isolate',vid = 

[161,165,167]) 

 
รูปที่ 4.2.6.4 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).spacetime(kind = 

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



 
รูปที่ 4.2.6.5 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df2).spacetime(kind = 

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

 

Space - Time Diagram มีแกนนอนคือเวลา และแกนตั้งคือระยะทางโดยมีความ

ชัน ของกราฟคอืความเร็ว สามารถทำใหทราบถึงพฤติกรรมการเคล่ือนที่ของ

ยานพาหนะได หรือการด ูพฤติกรรมของยานพาหนะคันตาง ๆ ก็ทำใหทราบถึง

สาเหตุ หรอืผลที่ตามมาของพฤติกรรมนัน้ ๆ ได 

4.3 แนวทางในการนำชุดคำสั่งทางคอมพิวเตอรไปใชงานกับขอมูลการจราจรชุด

อื่นๆ 

4.3.1 แนวทางในการนำชุดคำสั่งระดับมหภาค 

 เริ่มตนดวยการใชคำสั่ง heatmap_trafficspeed เพื่อศึกษาภาพรวม

ของกระแสการไหล สามารถใชคำสั่ง Trafficspeed_per_time_alllane เพื่อ

ศึกษาความเรว็ของยานพาหนะในแตละชวงเวลาในแตละชองจราจร และคำสั่ง 

Trafficspeed_per_section_alllane เพื่อศึกษาความเร็วของยานพาหนะในแต

ละหนาตัดของถนนในชวงเวลาที่สนใจในแตละชองจราจร ในการใชคำสั่ง 

Trafficspeed_per_time_alllane และ Trafficspeed_per_section_alllane 

จะสามารถรูถึงความแตกตางของยานพาหนะในแตละชองจราจรไดอยางชัดเจน 

 เมื่อทราบถึงปญหาในการจราจรจากคำสั่งดานนบนแลว สามารถใช

คำสั่ง density_plot_alllane เพื่อศึกษาถึงความหนาแนนของยานพาหนะในแต

ละชอง และอกีหนึ่งคำสั่งทางคอมพิวเตอรที่สามารถนำมาประยกุตในการศึกษา

กระแสจราจรในภาพรวมไดคือ Travel_time_from_atob ซึ่งสามารถศึกษาถึง

ระยะเวลาที่ใชในการเดินทางจากจุดที่สนใจสองจุดในแตละเวลาเริ่มเดนิทางที่

แตกตางกัน 

4.3.2 แนวทางในการนำชุดคำสั่งระดับจุลภาค 

เมื่อไดชวงเวลาที่เกิดการจราจรที่เปนปญหา สามารถดึงขอมูลที่อยูใน

ชวงเวลานั้นเพื่อหาวายานพาหนะคันใดเปนคนัแรกที่ความเร็วลดต่ำลง จากนั้นใช

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

สราง space-time diagram ของยานพาหนะคันนั้นกบัคันรอบ ๆ ไดเพ่ือดวูาเกิด

การเคล่ือนที่ที่ไมพึงประสงคในชวงเวลานั้นหรือไม 

จากนั้นใชคำสั่ง Plot(dataframe).ttc(vehicleID,time) จะสามารถ

สรางกราฟ Time to Collision ของคนัที่ความเรว็ลดต่ำลง หากมีคา TTC ที่เขา

ใกล 0 ก็มีความเปนไปไดสูงท่ีจะเกิดการชน หรือสามารถใชคำสั่ง 

Plot(dataframe).headway(section,time) สรางกราฟ headway หากจุดอยูที่

ตำแหนงเดียวกันในเวลาเดยีวกันก็มีความเปนไปไดสูงท่ีจะเกิดการชน 

ตอจากนั้นใชคำสั่ง Getdataframe(dataframe).around(target = ‘k’, vid = v, 

t = t) เพือ่ตรวจดยูานพาหนะคันหนาของคันที่ความเรว็ลดตำ่ลง เพื่อดูสถานะ ณ 

เวลานั้น ๆ เชนชองการจราจร พิกัด ความเร็ว และความเรง หากมพีิกัดอยูจุด

เดียวกันกอ็าจจะสรปุไดวาเกิดการชน 

ยิ่งไปกวานั้นยังสามารถดึงขอมูลรถที่ทำการเปลี่ยนเลนจากคำสั่ง 

Getdataframe(dataframe).changinglane(time) หากรถคนัหนานั้นอยูในรถที่

ทำการเปลี่ยนเลน ณ เวลานั้นก็อาจสรปุไดวาสาเหตุของการจราจรที่ผิดปกติมา

จากการเปลี่ยนเลนที่ไมพึงประสงค สามารถสราง space-time diagram เพื่อ

ตรวจสอบสภาพแวดลอมในชวงเปลี่ยนเลนไดเชนกันผานคำสั่ง 

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

 

5. สรุปผลการวิจยั 

โครงงานนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือเขียนชุดคำสั่งในภาษา Python เพื่อ

วิเคราะหขอมูลการ เคลื่อนที่ของรถ ซึ่งเปนขอมูลขนาดใหญและแสดงผลใน

รูปแบบกราฟฟกเพ่ือใหเกิดความเขาใจ ตอผลการวิเคราะห 

จากการวิจยั การใชคำสั่งทางคอมพิวเตอรและแสดงผลออกมาในรุป

แบบกราฟฟก ทำใหเราสามารถวิเคราะหขอมูลไดงายขึ้น สามารถที่จะใชชุดคำสั่ง

รวมกันเพ่ือใหไดถึงขอมูลและแสดงออกถึงสภาพจราจรทั้งในระดับมหภาค 

(Macroscopic) และระดับจุลภาค (Microscopic)  ชุดคำสั่งสำหรับวิเคราะหผล

ในระดับมหภาคชวยใหสามารถเขาใจขอมูลในภาพรวม และในการตรวจสอบ

สภาพ แวดลอมโดยละเอยีดของยานพาหนะแตละคันสามารถทีจ่ะใชชุดคำสั่ง

สำหรับวิเคราะหผลในระดับจุลภาค การใชชุดคำสั่งทั้งสองระดับรวมกันสามารถ

ทำใหกระแสจราจรที่มีปญหา และสาเหตุของปญหาไดอยางชัดเจน 

ในงานวิจัยนี้ไดทำการนำเสนอแนวทางการใชงานชุดคำสั่งเบื้องตนเพ่ือ

เปนแนวทางใหผูใชงานที่มีความสนใจ สามารถนำไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ

และแสดงขอมูลที่ตองการไดอยางครบถวนสมบูรณ 
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