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บทคดัย่อ 

การทางพิเศษแห่งประเทศไทย เป็นหน่วยงานท่ีให้บริการเส้นทาง
ของยานพาหนะประเภทต่างๆ มีรถบรรทุกวตัถุอนัตรายท่ีใช้เส้นทาง
พิเศษมีปริมาณเฉล่ีย 1,060 คนัต่อวนั ดังนั้นจึงได้พฒันาระบบจราจร
อจัฉริยะ (ITS) เพ่ือใช้ส าหรับติดตามรถบรรทุกเป้าหมาย โดยระบบจะ
วิเคราะห์สภาวะของรถบรรทุกเป้าหมายแบบ Real time ซ่ึงระบบท่ีพฒันา
ประกอบด้วยระบบตรวจจบัอุบติัการณ์แบบอตัโนมติัส าหรับรถบรรทุก
วตัถุอนัตราย และระบบลงทะเบียนท่ีเช่ือมต่อกบัระบบขอป้ายสติกเกอร์
เพ่ือข้ึนทางพิเศษและใชใ้นการควบคุมการขออนุญาตเขา้ใช้เส้นทางอยา่ง
เป็นระบบ รวมถึงระบบ Monitor แบบ Real time ท่ีออกแบบให้รองรับ
การเช่ือมต่อขอ้มูลกบัระบบติดตามรถบรรทุกวตัถุอนัตรายของกรมขนส่ง
ทางบก และได้มีการทดสอบการท างานของระบบด้วย GPS แบบ Real 
time โดยได้ทดสอบการตรวจจบัรถบรรทุกวตัถุอนัตรายมีการจ าลอง 
(Simulation) การว่ิงของรถบรรทุกวตัถุอันตรายในสถานการณ์ต่างๆ 
สามารถตรวจจบัรถบรรทุกวตัถุอนัตรายท่ีอยูใ่นสภาวะผิดปกติไดภ้ายใน
ระยะเวลา 1 นาที หลงัเกิดเหตุ สามารถตรวจจบัความผิดปรกติในการขบั
ข่ีได ้คือ การใชค้วามเร็วเกินกฎหมายก าหนดเกินกว่า 3 นาที, การห้ามใช้
เส้นทางในช่วงเวลาท่ีก าหนด การใช้ความเร็วต ่าจนเป็นท่ีน่าสงสัยใน
สภาพจราจรปกติ รวมถึงเขา้ใช้เส้นทางโดยไม่มีการจองเส้นทางล่วงหน้า 
ซ่ึงพฒันาระบบให้สามารถแสดงผลข้อมูลการติดตามรถบรรทุกวตัถุ
อนัตรายไดแ้บบ Real time บน Web Application พร้อมทั้งสามารถแสดง
ขอ้มูลการระงบัเหตุท่ีส าคญัต่อหน่วยกู้ภยัแยกตามประเภทวตัถุท่ีท  าการ
ขนส่งได ้

ค าส าคญั: การติดตามรถบรรทุกวตัถุอนัตราย, รถบรรทุกวตัถุอนัตราย, 
ระบบจราจรอจัฉริยะ, ระบบตรวจจบัอุบติัการณ์แบบอตัโนมติั 

Abstract 

EXAT is an organization serving the various types of vehicles with 
hazmat trucks in average volume of 1,060 vehicles per day. If any 
accident with hazmat trucks occurs, it will impact the damage to life, 
property and environment. Therefore, we have developed the intelligent 
traffic systems (ITS) to track the hazmat trucks. ITS systems are 
developed for analyzing the condition in real time.  We have developed 
Hazmat trucks systems which consist of Automatic Incident Detection 
Systems for hazmat trucks and Registration System which connects to 
the system for label stickers to control the permission on expressway. 
Moreover, Monitor System for hazmat trucks which is designed to 
support and connect the hazmat trucks tracking with the Department of 
Land Transport, and also test the system with a GPS real time. The 
project has installed computer server to develop and test the detection of 
hazmat trucks. We have simulated the trucks under various 
circumstances. It shows we can detect the unusual truck within 1 minute 
after accident. It also can detect any truck which exceeding the speed 
limit more than 3 minutes, taking the expressway in a not given time 
period, using too low speed, and not booking in advance before taking 
expressway. We have also developed Hazmat system which can display 
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and track information real time on web application in order to classify 
the type of Hazmat trucks. 

Keywords: Automatic Incident Detection Systems, Hazmat trucks, ITS 
systems, Tracking hazmat trucks 

1. ทีม่าและความส าคญั 

การทางพิเศษแห่งประเทศไทยไดต้ระหนกัถึงความส าคญัของปัญหา
การจดัการรถบรรทุกวตัถุอนัตราย และได้ออกขอ้บงัคบัพนักงานจราจร
ในทางพิเศษ เร่ือง การห้ามรถยนตบ์รรทุกวตัถุอนัตรายเดินในทางพิเศษ 
พ.ศ. 2548 ซ่ึงแกไ้ขเพ่ิมเติมโดยขอ้บงัคบัพนกังานจราจรในทางพิเศษ เร่ือง 
การห้ามรถยนต์บรรทุกวตัถุอนัตรายเดินในทางพิเศษ  (ฉบบัท่ี 2) พ.ศ. 
2550 โดยมีเจตนารมณ์ในการห้ามรถยนต์ซ่ึงบรรทุกวตัถุอนัตรายเดิน
ในทางพิเศษศรีรัช  ช่วงตั้งแต่ทางแยกต่างระดบัพญาไทถึงถนนงามวงศ์
วาน ตลอดเวลา และห้ามรถยนต์ซ่ึงบรรทุกวตัถุอันตรายท่ีไม่ได้แจ้ง
เส้นทาง วนั เวลา และประเภทของวตัถุอนัตรายท่ีจะบรรทุกให้ กทพ. 
ทราบล่วงหน้าเดินในทางพิเศษ ในปัจจุบนัผูป้ระกอบการรถบรรทุกวตัถุ
อนัตรายท่ีต้องการใช้ทางพิเศษ จะต้องลงทะเบียนรถบรรทุกคันนั้ นๆ 
พร้อมรายละเอียดต่างๆ เก่ียวกบัวตัถุอนัตราย เพ่ือขอสต๊ิกเกอร์ใช้ทางพิเศษ
จาก กทพ. โดยสต๊ิกเกอร์แต่ละช้ินจะมีผลอนุญาตให้ใช้ทางพิเศษได้ 2 ปี 
ซ่ึงท าให้ กทพ. มีฐานขอ้มูลของรถบรรทุกวตัถุอนัตราย ทุกคนัท่ีจะข้ึนทาง
พิเศษ1[1] หากรถบรรทุกวตัถุอันตรายนั้ นเกิดอุบัติเหตุข้ึน จะช่วยให้
เจา้หนา้ท่ีของ กทพ. สามารถสืบคน้รายละเอียดต่างๆ เก่ียวกบัวตัถุอนัตราย
นั้น และด าเนินการช่วยเหลือกู้ภยัต่อไป อย่างไรก็ตาม มาตรการท่ีใช้ใน
ปัจจุบนัของ กทพ. ไม่สามารถทราบไดว้่ารถบรรทุกท่ีติดสต๊ิกเกอร์ ใช้ทาง
พิเศษท่ีด่านใด วนั/เวลาใด ใช้เส้นทางใดในการเดินทาง เน่ืองจากเป็นการ
ขออนุญาตล่วงหน้า 2 ปีและ กทพ. ยงัไม่มีระบบติดตามรถบรรทุกวตัถุ
อนัตรายท่ีว่ิงในทางพิเศษท่ีเป็นแบบทนัเหตุการณ์ (Real-time) ซ่ึงจะช่วย
ให้การช่วยเหลือและแกไ้ขปัญหาอุบติัเหตุรถบรรทุกวตัถุอนัตรายเป็นไป
ดว้ยความรวดเร็วและมีประสิทธิภาพ นอกจากน้ียงัเป็นการแบ่งเบาภาระ
งานในการตรวจสอบและติดตามรถบรรทุกวตัถุอนัตรายในทางพิเศษของ 
กทพ. อีกดว้ย 

ดังนั้ นจึงได้มีการพฒันาระบบติดตามรถบรรทุกวตัถุอันตรายท่ีมี
ประสิทธิภาพมาใช้ติดตามรถบรรทุกวตัถุอนัตรายในโครงข่ายทางพิเศษ 
เพ่ือให้ทราบต าแหน่งและเส้นทางท่ีแน่นอนของรถบรรทุกวตัถุอนัตรายแต่
ละคันในทางพิเศษ และจัดท าแผนการระงับอุบัติเหตุท่ีเก่ียวข้องกับ
รถบรรทุกวตัถุอนัตรายโดยการปรับใช้ให้เหมาะสมกบัสภาพจราจรแต่ละ
สายทางเพ่ือให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุด โดยการศึกษาคร้ังน้ีจะด าเนินการ
ครอบคลุมทั้งโครงข่ายทางพิเศษของ กทพ. อยา่งไรก็ตามเน่ืองจากปัจจุบนั 
กทพ. มีการพฒันาระบบตรวจวดัสภาพจราจรแบบอตัโนมติั(ITS) ไวเ้พียง
เส้นกาญจนาภิเษก(บางพลี-สุขสวสัด์ิ) เท่านั้น ดงันั้นจึงเนน้การวิจยัในส่วน
ท่ีจ าเป็นตอ้งใชข้อ้มูลสภาพจราจรอตัโนมติัไปท่ีถนนสายดงักล่าวเท่านั้น 

 

2. ศึกษาข้อมูลทีเ่กีย่วข้อง 

2.1 โครงการท่ีเก่ียวข้องกับรถขนส่งวัตถอัุนตราย 

ในปีงบประมาณ พ.ศ. 2550 ส านักงานนโยบายและแผนการขนส่ง
และจราจรกระทรวงคมนาคม ได้ด าเนินการศึกษาโครงการศึกษาพฒันา
ระบบการก ากบัการขนส่งของเสียและกากอุตสาหกรรมท่ีเป็นอนัตราย
ระหวา่งการขนส่งทางถนนจากแหล่งผลิตไปยงัแหล่งกกัเก็บหรือท าลาย[2] 
โดยมีวตัถุประสงคเ์พ่ือให้ระบบควบคุม ติดตาม ตรวจสอบและเฝ้าระวงั
ยานพาหนะ (ทางถนน) ท่ีรองรับการเช่ือมต่อกบัระบบการติดตาม ก ากบั 
ตรวจสอบการขนส่งสินคา้อนัตรายของศูนยป์ฏิบติัการความปลอดภยัดา้น
การขนส่งวตัถุอนัตรายและสารเคมีอนัตราย ของส านักงานนโยบายและ
แผนการขนส่งและจราจร ท่ีไดด้ าเนินการไวแ้ลว้ และเพ่ือด าเนินการให้มี
การทดสอบระบบการควบคุม ติดตาม ตรวจสอบ และเฝ้าระวงัยานพาหนะ 
(ทางถนน) ท่ีใช้ในการขนส่งของเสียและกากอุตสาหกรรม รวมทั้ ง
เสนอแนะวิธีการในการก ากบัการขนส่งอยา่งเป็นระบบและมีประสิทธิภาพ 
ส านกังานปลดักระทรวงคมนาคม โดยศูนยเ์ทคโนโลยีสารสนเทศและการ
ส่ือสาร ไดด้ าเนินการศึกษาเพ่ือส ารวจขอ้มูลเส้นทางขนส่งสินคา้อนัตราย
[3] โดยมีวตัถุประสงคเ์พื่อให้ไดม้าซ่ึงขอ้มูลและระบบรายงานเส้นทางท่ีมี
ความเส่ียงจากการขนส่งสินคา้อนัตรายเขา้สู่ระบบรายงานสภาพการจราจร
และบริหารจดัการอุบติัเหตุทางถนนท่ีมีอยู่เดิม ซ่ึงประกอบด้วย ระบบ
จราจร ระบบอุบติัเหตุ ระบบวิเคราะห์เส้นทางและระบบวิเคราะห์ขอ้มูล
สารเคมี ทั้งน้ี เพ่ือใช้เป็นขอ้มูลพ้ืนฐานท่ีส าคญัส าหรับการตดัสินใจของ
หน่วยงานท่ีรับผิดชอบด้านการก าหนดนโยบาย แผนการจดัการ และ
มาตรการป้องกันความเส่ียงในเส้นทางขนส่งสินค้าอันตรายได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ เม่ือปีงบประมาณ พ.ศ. 2549 ส านักงานนโยบายและ
แผนการขนส่งและจราจร กระทรวงคมนาคม ไดท้  าการศึกษาตามโครงการ
ศึกษาพฒันาระบบติดตามและก าหนดมาตรการการขนส่งวตัถุอนัตราย[4] 
เพ่ือให้ส านกังานนโยบายและแผนการขนส่งและจราจร มีศูนยป์ฏิบติัการ
ความปลอดภัยด้านการขนส่งวัต ถุอันตราย พร้อมติดตั้ งและวาง
ระบบส่ือสาร ระบบควบคุม ติดตาม ตรวจสอบ และเฝ้าระวงัยานพาหนะ 
(ทางถนน) ท่ีใชใ้นการขนส่งสินคา้อนัตรายท่ีมีปริมาณมากในระหว่างการ
เดินทาง และเพ่ือเสนอมาตรการหรือแนวทาง และเส้นทางท่ีเหมาะสม
ส าหรับการขนส่งวัตถุอันตรายท่ีมีปริมาณมาก รวมทั้ งมาตรการท่ี
เหมาะสมส าหรับการขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีมีปริมาณนอ้ยเพ่ือการคา้รายยอ่ย
ด้วย ซ่ึงภายใต้โครงการดังกล่าวได้มีการจัดตั้ งศูนย์ปฏิบัติการความ
ปลอดภยัด้านการขนส่งวตัถุอนัตราย พร้อมทั้งติดตั้งระบบ และท าการ
ติดตั้งอุปกรณ์ GPS บนยานพาหนะท่ีท าการขนส่งวตัถุอนัตรายจ านวน 100 
คนั และท าการวิเคราะห์สภาพปัญหาและลกัษณะการขนส่งวตัถุอนัตราย ท่ี
มีปริมาณมาก ระหวา่งท่าเรือ สถานีขนส่ง คลงัสินคา้ รวมทั้งการขนส่งท่ีมี
ปริมาณน้อยเพ่ือการค้ารายย่อย จากการศึกษาพบว่าสามารถติดตามรถ
ขนส่งวตัถุอนัตรายได้ผ่านอินเทอร์เน็ตสามารถแสดงรายละเอียดขอ้มูล
และสถานะของรถได ้รวมทั้งสามารถรายงานสรุปเหตุการณ์ท่ีเกิดข้ึนไดว้่า
เกิดเหตุข้ึนท่ีไหน เวลาใด และสามารถคน้หาสถานท่ีส าคญั เช่น สถานี
ต ารวจ โรงพยาบาล ท่ีใกล้ท่ีสุด เม่ือเกิดเหตุฉุกเฉิน และในปัจจุบนัสืบ
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เน่ืองจากอุบติัเหตุท่ีเกิดกบัรถบรรทุกวตัถุอนัตราย พบว่า สาเหตุส่วนใหญ่
เกิดจากพฤติกรรมผูข้บัรถท่ีมีการใช้ความเร็วเกินกว่าท่ีกฎหมายก าหนด 
รวมทั้งการท าหน้าท่ีของพนักงานขบัรถเกินระยะเวลาท่ีกฎหมายก าหนด 
กรมการขนส่งทางบก (ขบ.) จึงได้ก  าหนดมาตรการให้รถบรรทุกวตัถุ
อันตรายจะต้องติดตั้ งเคร่ืองบันทึกข้อมูลการเดินทางของรถ (GPS-
Tracking) [5] โดยได้ออกประกาศ ก าหนดคุณลกัษณะและระบบการ
ท างานของเค ร่ืองบันทึกข้อมูลการเ ดินทางของรถ  ( เ ม่ือวัน ท่ี  22 
พฤศจิกายน 2555) ซ่ึงเคร่ืองบนัทึกข้อมูลการเดินทางของรถจะต้องมี
อุปกรณ์บ่งช้ีของผูข้บัรถ (Driver Identification) ดว้ยการใช้ใบอนุญาตขบั
รถชนิดแถบแม่เหล็กของ ขบ. ในการระบุตวัผูข้บัรถ ทั้งน้ีอุปกรณ์ทั้งหมด
ตอ้งไดรั้บการรับรองจาก ขบ. ก่อนท าการติดตั้ง  

2.2 เทคโนโลยีท่ีใช้ในการติดตามรถบรรทุกวัตถอัุนตรายในปัจจุบัน 

2.2.1 Global Positioning System (GPS) 
ระบบ GPS Tracking System มีประโยชน์ในดา้นการบริหารจดัการ

รถบรรทุก ยกตวัอยา่งเช่น สามารถควบคุมค่าใชจ่้ายในการขนส่ง สามารถ
ส ารวจและบนัทึกข้อมูลพฤติกรรมของผูข้บัข่ี เพ่ิมความปลอดภยัของ
สินคา้และตวัรถจากการโจรกรรม รวมถึงสามารถบริหารการท างานของ
รถได้ดียิ่งข้ึน ซ่ึงค่าใช้จ่ายในการด าเนินการไม่สูงเกินไปและสามารถ
ติดตั้ งได้กับรถทุกคัน โดยไม่ต้องค  านึงถึงเทคโนโลยีของรถแต่คัน 
หลักการท างานของระบบ GPS Tracking System นั้ น เบ้ืองต้น
ผูป้ระกอบการจะตอ้งด าเนินการติดตั้งอุปกรณ์ติดตาม (Black Box) ท่ี
ยานพาหนะ โดยอุปกรณ์จะท าหน้าท่ีรับสัญญาณจากดาวเทียม เพ่ือหา
ต าแหน่งพิกัดของรถ จากนั้ นข้อมูลจะถูกประมวลผล และส่งผ่าน
เครือข่ายไร้สาย GPRS (General Package Radio Service) ไปยงั
คอมพิวเตอร์แม่ข่าย (Computer Server) ท่ีตั้งอยู่ในศูนยค์วบคุมระบบ 
GPS Tracking System ของผูใ้ห้บริการเครือข่ายส่ือสาร โดยขอ้มูลต่างๆ 
จะถูกประมวลผลก่อนส่งต่อไปยงัคอมพิวเตอร์ของผูใ้ช้บริการ (Client 
Computer) เพ่ือแสดงผลต าแหน่งและสถานภาพของรถบนแผนท่ีดิจิตอล 
ซ่ึงผูใ้ชบ้ริการสามารถท ารายงานแสดงผลขอ้มูลไดต้ามตอ้งการ 

 

รูปที ่1 หลกัการท างานของ GPS Tracking System 

ทั้งน้ี ระบบติดตามยานพาหนะ สามารถแบ่งออกเป็น 2 ประเภท คือ 

2.2.1.1 Offline GPS Tracking 
GPS Tracking แบบ Offline (Passive Tracking System) เป็นระบบท่ี

ใชใ้นการเก็บขอ้มูลต่างๆ เช่น สถานท่ี เวลา อตัราเร็ว ทิศทางยานพาหนะ 
โดยขอ้มูลท่ีได้จะท าการเก็บไวท่ี้อุปกรณ์รับสัญญาณ GPS ท่ีติดตั้งอยู่ท่ี
ยานพาหนะ เม่ือยานพาหนะมาถึงยงัสถานี ก็จะด าเนินการดึงขอ้มูลท่ีเก็บ
นั้น น ามาประมวลผลเพ่ือใช้ประโยชน์ต่อไป ซ่ึงเป็นการน าเทคโนโลย ี
GPS ผสมผสานกบัหน่วยความจ า (Memory) จะท าให้ทราบถึงขอ้มูล
ยานพาหนะท่ีตอ้งการติดตาม แสดงดงัรูปท่ี 2 

 
รูปที ่2 ระบบ Offline Tracking System 

2.2.1.2 Online GPS Tracking 
GPS Tracking แบบ Online (Real Time Tracking System) หรือ 

AVL System (Automatic Vehicle Location) เป็นการรวมเทคโนโลย ีGPS 
ท่ีสามารถบอกต าแหน่งของยานพาหนะ และระบบส่ือสารข้อมูลท่ี
สามารถส่งขอ้มูลไปยงั ศูนยก์ลางควบคุม (Server) เป็นการพฒันาต่อยอด
มาจากแบบ Offline ท าให้สามารถแสดงขอ้มูลต าแหน่ง และขอ้มูลอ่ืนๆ 
ไดใ้นทนัที แสดงดงัรูปท่ี 3 

 
รูปที ่3 ระบบ Online Tracking System 

2.2.2 Radio Frequency Identification System (RFID) 
RFID ยอ่มาจากค าว่า “Radio Frequency Identification” เป็นระบบช้ี

เฉพาะอตัโนมติั Auto-ID แบบไร้สาย (Wireless) ท่ีก  าลงัไดรั้บความนิยม
ในปัจจุบนั ซ่ึงเป็นวิธีการระบุเอกลกัษณ์วตัถุ หรือตวับุคคลโดยใช้คล่ืน
ความถ่ีวิทย ุองคป์ระกอบของระบบ RFID ประกอบดว้ย RFID Tag หรือ 
ทรานสปอนเดอร์ (Transponder) ซ่ึงท าหน้าท่ีส่งสัญญาณวิทย ุหรือขอ้มูล
ท่ีบนัทึกอยูใ่นไมโครชิปไปท่ีตวัอ่านขอ้มูล การส่ือสารระหว่าง RFID Tag 
และตวัอ่านขอ้มูลจะเป็นแบบไร้สาย (Wireless Communication) ภายใน 
RFID Tag จะประกอบไปด้วยไมโครชิป ซ่ึงเช่ือมต่ออยู่กบัสายอากาศ 
แสดงดงัรูปท่ี 4 

2098



 

รูปที ่4 แสดงการท างานของ RFID Tag 

ไมโครชิปท่ีอยูใ่น RFID Tag จะมีหน่วยความจ าซ่ึงอาจเป็นแบบอ่านได้
อยา่งเดียว (ROM) หรือทั้งอ่านทั้งเขียน (RAM) ทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัความตอ้งการ
ในการใช้งาน โดยปกติหน่วยความจ าแบบ ROM จะใช้เก็บขอ้มูลเก่ียวกบั
การรักษาความปลอดภยั เช่น ขอ้มูลของรหัส Password หรือขอ้มูลความลบั
บุคคล ในขณะท่ี RAM จะใช้เก็บขอ้มูลชัว่คราวในระหว่างท่ี RFID Tag และ
ตวัอ่านขอ้มูลท าการติดต่อส่ือสารกนั แสดงดงัรูปท่ี 5 

 

รูปที ่5 หลกัการท างานของ RFID 

2.2.3 Intelligent Video Tracking and Surveillance System (CCTV) 
การใช้งานระบบกล้องวงจรปิดเพ่ือติดตามยานพาหนะ ( Intelligent 

Video Tracking and Surveillance) จะตอ้งมีการติดตั้งอุปกรณ์กลอ้งวงจร
ปิดในลกัษณะของเครือข่าย (Network CCTV) ตลอดแนวเขตทาง ทั้งน้ี 
เพ่ือให้สามารถติดตามยานพาหนะไดต้ลอดเวลาท่ีอยูใ่นพ้ืนท่ี นอกจากน้ี 
กล้องวงจรปิดแต่ละตวัจะต้องมีการติดตั้ง Software เพ่ิมเติม เพ่ือให้
สามารถประมวลผลภาพ (Image Processing Capability) และตรวจจบั
ยานพาหนะท่ีเขา้มาในขอบเขตของกลอ้งวงจรปิดได้ (Detection Zone) 
พร้อมทั้งสามารถเช่ือมโยงการติดตามยานพาหนะไปสู่กลอ้งถดัไป (Hand 
Off)  ส าหรับการประยุกต์ใช้เ พ่ือติดตามรถบรรทุกวัตถุอันตราย 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งสารเคมีท่ีเป็นพิษ สามารถด าเนินการตรวจสอบและ
ติดตามยานพาหนะได้โดยใช้อุปกรณ์กล้องวงจรปิดท่ีมีการติดตั้ ง 
Software อตัโนมติั แสดงดงัรูปท่ี 6 ซ่ึงสามารถจบัภาพการเคล่ือนท่ีของ
รถบรรทุกจากกลอ้งหน่ึงสู่อีกกลอ้งหน่ึง ในขณะท่ีรถบรรทุกคนัดงักล่าว
เคล่ือนท่ีผ่านโครงข่ายถนนหรือพ้ืนท่ีเมือง ทั้งน้ี สามารถเช่ือมโยงระบบ
ดังกล่าว ไปสู่การเผา้ระวงัภยัในกรณีต่างๆ รวมถึงสามารถน าไปเป็น
หลกัฐานส าหรับการเปรียบเทียบปรับในกรณีท่ีมีการฝ่าฝืนขอ้บงัคบัทาง
กฎหมาย 

 

รูปที ่6 หลกัการท างานของ CCTV Tracking System 

2.2.4 Technology อ่ืนๆ 
Pressure Gauge และ Chemical Detection เป็นอุปกรณ์ส าหรับ

ตรวจสอบสภาพการปนเป้ือนของสารพิษในอากาศและยานพาหนะท่ีใช้
ในการขนส่ง แสดงดงัรูปท่ี 7 ซ่ึงจะช่วยให้การตรวจจบัมีความแม่นย  ามาก
ยิ่งข้ึน โดยสามารถใช้เป็นระบบแจง้เตือนเหตุการณ์ ข้ึนอยู่กบัการตั้งค่า
ความอ่อนไหวของอุปกรณ์ นิยมใช้ในการขนส่งวตัถุอนัตรายทางท่อ 
(Pipeline) และติดตั้งตามเขตทางเพ่ือตรวจจบัการปนเป้ือนของสารพิษใน
อากาศจากการขนส่งวตัถุอนัตราย 

 

รูปที ่7 Pressure Gauge and Chemical Detection Sensor 

Photonic/Optical Sensor เป็นอุปกรณ์ส าหรับตรวจสอบการปนเป้ือน
ของสารพิษ ท่ีไดจ้ากการประมวลผลสญัญาณภาพ ดงัรูปท่ี 8โดยแสดงผล
ออกเป็นแถบสีของการปนเป้ือนในระดบัต่างๆ ความแม่นย  าของอุปกรณ์
ดงักล่าว จะข้ึนอยูก่บัประสิทธิภาพในการส่งผ่านขอ้มูลส าหรับใช้ในการ
วิเคราะห์ ส าหรับการประยุกต์ใช้การตรวจสอบยานพาหนะบรรทุกวตัถุ
อนัตรายจะนิยมติดตั้ งเป็นจุดตรวจสอบถาวร (Permanent Location) 
โดยเฉพาะในพ้ืนท่ีเส่ียง เช่น อุโมงค ์หรือ สะพาน เป็นตน้ 

 

รูปที ่8 Photonic Sensor and Optical Scanner 
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อย่างไรก็ตามเน่ืองจากประกาศกรมขนส่งทางบกเก่ียวกับการติดตั้ ง
อุปกรณ์ติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายดว้ย GPS ท าให้ระบบ GPS เป็น
ระบบท่ีเหมาะสมท่ีจะท าการพฒันา และสามารถน ามาประยกุตใ์ชไ้ดอ้ยา่ง
หลากหลายทั้งน้ียงัสามารถติดตั้งใช้งานจริงไดง่้ายและยืดหยุน่กว่าระบบ
อ่ืนๆ 

2.3 ศึกษาระบบ ITS ของการทางพิเศษ 

การทางพิเศษได้ท  าการออกแบบและพฒันาสถาปัตยกรรมเชิงบูรณา
ของระบบจราจรอจัฉริยะหรือระบบ ITS โดยได้ท  าการศึกษาศึกษา และ
พฒันาแผนแม่บทระบบจราจรและขนส่งอจัฉริยะ และจดัตั้งศูนยบ์ูรณาการ
ขอ้มูลจราจรอจัฉริยะ (ระยะท่ี 1)[6] เป็นโครงการเพ่ือศึกษา ก าหนดกรอบ 
และทิศทางการพฒันาระบบจราจรและขนส่งอจัฉริยะ พร้อมทั้งจดัท าเป็น
แผนแม่บทการพฒันาระบบจราจรอจัฉริยะของ กทพ. ซ่ึงสามารถจดัล าดบั
ความส าคญัในการแกไ้ขปัญหาจราจรดว้ยระบบ ITS อยา่งเป็นขั้นตอน ลด
การลงทุนติดตั้งระบบท่ีซ ้ าซ้อน เพ่ือให้การพฒันาระบบ ITS ของ กทพ. 
เป็นไปอย่างรอบคอบ และมีทิศทางท่ีสอดคล้องกันทุก ๆ ระบบ และ
จากนั้นไดท้  าการพฒันา ระบบ ITS เพื่อน ามาใชใ้นบริหารจดัการทางพิเศษ
กาญจนาภิเษก (บางพลี-สุขสวสัด์ิ) ของการทางพิเศษแห่งประเทศไทย 
(กทพ.) เพื่อให้เป็นทางพิเศษอจัฉริยะ (ITS Corridor)[7] โดยมีการทดสอบ
และติดตั้ งอุปกรณ์ตรวจวดัสภาพจราจรแบบอตัโนมัติซ่ึงเป็นอุปกรณ์
ตรวจวดัสภาพจราจรแบบไมโครเวฟเพ่ือใชใ้นการเก็บขอ้มูลพ้ืนฐาน ไดแ้ก่ 
ความเร็ว อตัราการไหล และความหนาแน่นของจราจรเพื่อคดัเลือกอุปกรณ์
ท่ีมีความเหมาะสมกับการใช้งานบนเส้นทางพิเศษ[8] แล้วน าข้อมูลมา
ประมวลผลบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์แม่ข่ายและอลักอริทึมของระบบ ITS ท่ี
พฒันาให้สามารถประมวลผลและแสดงผลได้แบบ Real time อัน
ประกอบด้วยระบบ 1) ระบบประเมินและคาดการณ์สภาพจราจร [9] 2) 
ระบบประมาณและคาดการณ์ระยะเวลาในการเดินทาง โดยใช้วิธีการของ 
stochastic cell transmission model [10] 3) ระบบตรวจจบัอุบติัการณ์แบบ
อตัโนมติั[11] 4) ระบบเก็บขอ้มูลจุดเร่ิมตน้และจุดปลายทางการเดินทาง 
และ 5) ระบบบริหารจดัการท่ีศูนยค์วบคุมกลางท่ีท าหน้าท่ีควบคุม สั่งการ 
ประมวลผล และแสดงผลท่ีไดจ้ากระบบ ITS ท าให้สามารถบริหารจดัการ
และแกไ้ขปัญหาจราจรบนทางพิเศษไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ รวมทั้งยงัเป็น
ศูนยก์ลางในการประสานงานผูใ้ช้  และสามารถรายงานสภาพาจราจรแก่
ผูใ้ช้ทางบนป้าย VMS และบนแอพลิเคชัน่ผ่านเวบ็ไซด์และมือถือสมาร์ท
โฟนท่ีมีการรายงานสภาพจราจรแบบในรูปแบบเส้นสีความหนาแน่น 
สามารถหาระยะเวลาการเดินทางจากจุดเร่ิมตน้ไปยงัจุดปลายทาง สามารถ
ทราบต าแหน่งในการเกิดอุบติัการณ์หรืออุบติัเหตุบนแผนท่ีของเส้นทาง 
ซ่ึงเป็นแจ้งเตือนให้ผู ้ใช้ทางทราบถึงสถานการณ์จราจรท าให้สามารถ
ตดัสินใจในการเลือกใชเ้ส้นทางไดอ้ยา่งเหมาะสมและมีประสิทธิภาพ  

ทั้งน้ีระบบ ITS ของการทางพิเศษท่ีมีการพฒันาไวน้ั้นมีความยืดหยุน่
และมีข้อมูลท่ีจ  าเป็น เช่น สภาพจราจรแบบ Real-time,ระยะเวลาการ
เดินทางในแต่ละช่วงของเส้นทาง, รวมถึงขอ้มูลจากอุปกรณ์ Sensor ท่ีจะ
สามารถน ามาพฒันาระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายไดเ้ป็นอยา่งดี 

3. การออกแบบและพฒันาระบบตดิตามรถขนส่งวตัถุ
อนัตราย 

จากการทบทวนกฎหมาย ขอ้บงัคบัและเอกสารงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 
พบว่าในปัจจุบันประเทศไทยได้มีการออกประกาศให้รถบรรทุกวตัถุ
อันตรายทุกคันต้องมีการติดตั้ งระบบ GPS เ พ่ือง่ายต่อการติดตาม 
ตรวจสอบการเดินทางของรถบรรทุกวตัถุอนัตราย และเขา้แกไ้ขในกรณีท่ี
เกิดอุบติัเหตุได้อย่างทนัท่วงที เทคโนโลยี GPS จึงเป็นเทคโนโลยีท่ี
เหมาะสมในการพฒันาระบบติดตามรถบรรทุกวตัถุอันตรายท่ีเข้าใช้
โครงข่ายของการทางพิเศษแห่งประเทศไทย โดยระบบท่ีพฒันาจะมีขีด
ความสามารถดงัต่อไปน้ี 1)ระบบรองรับการเช่ือมต่อขอ้มูลแบบ Online 
กบัฐานขอ้มูลของกรมขนส่งทางบกเพ่ือเรียกดูขอ้มูล GPS ท่ีติดตั้งบนรถ
ขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีไดท้  าการลงทะเบียนไวก้บักรมขนส่งทางบก 2)ระบบ
สามารถแสดงต าแหน่งของรถขนส่งวตัถุอนัตรายบนเส้นทางพิเศษของ 
กทพ. แบบ Online 3)ระบบสามารถตรวจจบัความผิดปกติในการเดินทาง
ของรถขนส่งวตัถุอนัตรายบนเส้นทางน าร่อง สายกาญจนาภิเษก เช่น มีการ
หยดุรถเกินกว่าเวลาท่ีก าหนด 4)ระบบสามารถให้ขอ้มูลเก่ียวกบัอุปกรณ์
กูภ้ยัท่ีเหมาะสมกบัรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีเกิดอุบติัเหตุบนเส้นทางได ้5)มี
ระบบลงทะเบียนก่อนน ารถข้ึนบนทางพิเศษ เพ่ือท าการคดักรองและท าให้
ทราบขอ้มูลของรถขนส่งวตัถุอนัตรายล่วงหน้าได ้ 6)ระบบสามารถแสดง
ขอ้มูลพ้ืนฐานของรถขนส่งวตัถุอนัตรายไดท่ี้ท าการลงทะเบียนผ่านระบบ 
เช่น ทะเบียนรถ, ชนิดของรถ, ส่ิงของท่ีท าการบรรทุก เป็นตน้ 7)ระบบ
สามารถท ารายงานเพ่ือแสดงปริมาณรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีลงทะเบียน 
และผ่านข้ึนบนเส้นทางได้ โดยในรายงานประกอบไปด้วย ทะเบียนรถ, 
ประเภทรถ, ชนิดส่ิงของบรรทุก,จุดตน้ทางและปลายทางสินคา้, ด่านเขา้/
ออก, เวลาเขา้เส้นทาง, เวลาออกจากเส้นทาง, ระยะเวลาการเดินทาง ดงันั้น
ระบบท่ีออกแบบจึงมีโครงสร้างดงัรูปท่ี 9 

 
รูปที ่9 โครงสร้างระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตราย 

จากรูปท่ี 9 แสดงให้เห็นโครงสร้างของระบบติดตามรถขนส่งวตัถุ
อนัตราย โดยจะประกอบไปดว้ยส่ีส่วนหลกัคือ  

3.1  ระบบเช่ือมต่อข้อมูล  

ถูกพฒันาในรูปแบบ Web-service ท าหน้าท่ีรอรับขอ้มูลจากอุปกรณ์
แบบ Real-time หรือท าการเช่ือมต่อขอ้มูลกบัระบบฐานขอ้มูลของกรม
ขนส่งทางบก โดยส่วนน้ีไดท้  าการออกแบบไวเ้พ่ือรองรับการรับส่งขอ้มูล
กบักรมขนส่งทางบก 
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3.2 Run-time Algorithm 

ระบบถูกพฒันาข้ึนเพ่ือท าหนา้ท่ีหลกัดงัต่อไปน้ี 

3.2.1 คัดกรองข้อมูล 
ระบบจะท าการคดักรองขอ้มูลรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีอยูบ่นเส้นทาง

พิเศษเท่านั้น โดยใช้หลกัการสร้างพ้ืนท่ีวงกลม MASS Filter ข้ึนบน
ต าแหน่งพิกัดบนเส้นทางพิเศษบนแผนท่ี  โดยแต่ละวงมีเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 10 เมตร วางต่อกันตลอดเส้นทางพิเศษ เพ่ือใช้คัดกรอง
ยานพาหนะท่ีผา่นเขา้มาในพิกดัของพ้ืนท่ีวงกลม โดยคดัเลือกเฉพาะ รถท่ี
เคล่ือนท่ีต่อเน่ืองตามล าดบัของพ้ืนท่ีวงกลมแต่ละวง เพ่ือยืนยนัว่าพิกดัท่ี
เคล่ือนท่ีบนพ้ืนท่ีท่ีก าหนดไว ้คือรถบรรทุกท่ีเขา้ใช้ทางพิเศษดงัแสดง
ตวัอยา่งดงัรูปท่ี 10 

                    

                         

Mass Filter Area 

 

รูปที ่10 ตวัอยา่งกระบวนการ Filter รถขนส่งวตัถุอนัตราย บนทางพิเศษ 
 

Read Raw Data from 

DLT Server

Keep Data to 
HAZMAT DB

Object i inside 

Mass

Object i = n 

Object i +=1 

Object i=0

n = number of object

Start

End

Yes

No

No

Yes

 
รูปที ่11 การท างานของระบบคดักรองขอ้มูล 

ระบบการคดักรองขอ้มูล (Filter) ดงัแสดงในรูปท่ี 11 จะเร่ิมตน้จาก
การรับขอ้มูลดิบ (Raw Data) จากฐานขอ้มูลของกรมการขนส่งทางบก
น าเขา้มาท าการตรวจสอบเปรียบเทียบขอ้มูลโดยใช้เลขพิกดัจาก GPS 
ของรถขนส่งวตัถุอนัตราย เทียบกบัพิกดับนพ้ืนท่ีวงกลมแต่ละวง หากอยู่
ภายในพ้ืนท่ีพิกดัของวงกลมบนแผนท่ี แสดงว่ารถบรรทุกคนันั้นแล่นอยู่
บนเส้นทางพิเศษ ระบบจะท าการบนัทึกขอ้มูลของรถคนันั้นเขา้เก็บลงใน
ฐานขอ้มูล (HAZMAT DB) โดยจะท าการตรวจสอบทุกวงกลมท่ีวางไว้
บนแผนท่ีตั้งแต่เร่ิมเขา้จนส้ินสุดเส้นทางพิเศษ 

3.2.2 การตรวจจับอุบัติการณ์ 
การตรวจจับอุบัติการณ์ของรถขนส่งวัตถุอันตรายท่ีเกิดข้ึนบน

โครงข่ายทางพิเศษ ถูกออกแบบมาให้ท  างานแบบ Real-time แสดงการ
ท างานดังรูปท่ี 12 , รูปท่ี13 และรูปท่ี 14  เพ่ือตรวจสอบและเตือน
อุบติัการณ์ท่ีเกิดข้ึนกบัรถบรรทุกวตัถุอนัตรายในกรณีท่ีเกิดความผิดปกติ
ข้ึน เน่ืองจากอุบติัการณ์ท่ีเกิดข้ึนกบัรถบรรทุกวตัถุอนัตรายมีระดบัความ
รุนแรงท่ีสูงต่อผูใ้ชท้าง หรือประชาชนท่ีอาศยัในบริเวณใกลเ้คียง อยา่งไร
ก็ตามเน่ืองจากระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอันตรายท่ีพฒันาข้ึนน้ีถูก
ออกแบบเพ่ือให้รองรับการท างานร่วมกบัขอมูลรถขนส่งวตัถุอนัตราย
ของกรมขนส่งทางบก จึงได้มีการตั้งรอบการท างานของระบบตรวจจบั
อุบติัการณ์ให้ท  างานทุก 1 นาทีตามรอบการให้ขอ้มูลของระบบจดัเก็บ
ขอ้มูลของกรมขนส่งทางบกโดยระบบสามารถแยกแยะอุบติัการณ์ของรถ
ขนส่งวตัถุอนัตรายออกเป็นหวัขอ้ คือ  

- รถจอด (สภาพจราจรรถไม่ติด)  
- รถจอด (สภาพจราจรรถติด)  
- รถจอด (ไม่สามารถระบุสภาพจารจรได)้  
- ว่ิงชา้กวา่ปกติ  
- ว่ิงเร็วเกินกวา่ก าหนด  
- ว่ิงในทางท่ีไม่อนุญาตให้ว่ิง  
- ขอ้มูล GPS หายขณะอยูบ่นทางพิเศษ  

 

[out]

Query GPS Data

Load Shape File

Query SCTM Density

Start There is no GPD data
Waiting for next 

processing-round

Retrieval Process

GPS Data

SCTM Cell Positions

SCTM Density results

[out]

[out]

B A

Shape file (.xls)

HAZMAT 
Database

ITS
Database

System Route

Pre Retrieval Process

<User Define>
Processing 

CorID

Route LatLng 
Data

HAZMAT 
Database

- cor_id
- avg_density

- cor_id
- cell_index
- Lat
- Lng

- Tag_id
- GPS Date/time
- Speed
- Lat
- Lng
- Alt
- Engine Status- Cor_id

- Lat (every 10 meters)
- Lng (every 10 meters)

- Restriction flag
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Find The number of in-system trucks

Calculate average speed, direction

Obtain SCTM-Cell position within found corridor ID where the truck is

Find corridor ID where the truck currently is

Identify which truck passing the restricted or non-restricted way

Information Extraction Process

GPS Feature Extraction sub-process

GPS 
Data

SCTM Cell 
Positions

Route Data

Information 
Table

[in]

[in] [out]

[give: Tag_id, DataTime, Lat, Lng, Alt, AvgSpeed, Direction, EngineStatus]

[give: restricted way flag]

[give: Cor_id, SCTM Cell Position]

- Cor_id
- Lat (every 10 meters)
- Lng (every 10 meters)
- Restriction flag

Inside Anomaly Filtering sub-process

Inside SCTM Area Filtering sub-process

AB

C

Waiting for next 
processing-round

D

*** restricted way flag = … 
- 1 (truck is passing restricted way)
- 0 (truck is passing non-restricted way)

- Tag_id
- DataTime
- Lat, Lng, Alt
- Cor_id
- SCTM Cell position
- AvgSpeed
- Direction
- EngineStatus
- DriveStatus
- restricted way flag
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Label driving status

[0] = Stationary (uncongested condition)

[1] = Stationary (congested condition)

[2] = Stationary (unknown condition)

[3] = Slower than specification

[4] = Faster than specification

[5] = Ordinary

[6] = Pass the restricted way

[7] = GPS Data losses

Insert information Into Database

Delete out-system trucks out of Database

C

Information 
Table

[out][give: DriveStatus [0] to [7]]

Driving Status Tracking Process

Status Categories

Stored Process

Information 
Table

HAZMAT 
Database

Waiting for next 
processing-round

D

*** Definition : 

slow normal fast

speed

V1 V2

uncongested congested

density

D

[8] = Outside the system

If average speed of truck is equal to zero 
AND density of SCTM cell is lower than D

If average speed of truck is equal to zero 
AND density of SCTM cell is more than D

If average speed of truck is equal to zero 
AND truck is in the system but outside the 
area of sensors

If average speed of truck is lower than V1 

If average speed of truck is more than V2

If average speed of truck is between V1 and V2

If ‘restricted way flag’ in information table = 1 

If GPD data of in-system trucks loss

- Tag_id
- DataTime
- Lat, Lng, Alt
- Cor_id
- SCTM Cell position
- AvgSpeed
- Direction
- EngineStatus
- DriveStatus
- restricted way flag

If GPD data is outside the system route
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3.2.3 ระบบคาดการณ์ระยะเวลาการเดินทางและท านายต าแหน่งรถ

ขนส่งวัตถอัุนตราย 
ระบบคาดการณ์ระยะเวลาการเดินทางและท านายต าแหน่งรถขนส่ง

วตัถุอนัตรายเป็นระบบท่ีออกแบบมาเพ่ือใช้ในการท านายต าแหน่งรถ
ขนส่งวตัถุอนัตรายล่วงหน้า เพ่ือเจา้หน้าท่ีหน่วยกู้ภยัสามารถจดัเตรียม
ก าลังหรือวางแผนล่วงหน้าหากมีรถขนส่งวตัถุอนัตรายร้ายแรงข้ึนใช้
เส้นทางเพ่ือให้สามารถเขา้ถึงพ้ืนท่ีได้อย่างรวดเร็วท่ีสุด ระบบน้ีท างาน
โดยการใชข้อ้มูลสภาพจราจรแบบ Real-time จากระบบ ITS ของการทาง
พิเศษ มาท าการประเมินสภาพจราจร และท าการค านวณร่วมกบัความเร็ว
ปัจจุบนัของรถขนส่งวตัถุอนัตรายเพ่ือท านายต าแหน่งของรถเป้าหมายใน
อีก 15 นาทีขา้งหนา้ 

3.3 ระบบฐานข้อมูล 

ระบบฐานขอ้มูลของระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายถูกออกแบบ
ตามโครงสร้างหลักของระบบติดตามารถขนส่งวตัถุอนัตรายของกรม
ขนส่งทางบกเพ่ือให้รองรับการเช่ือมต่อขอ้มูลใดใ้นอนาคต โดยระบบถูก
พฒันาบนระบบฐานขอมูล MS-SQL และถูกแบ่งออกเป็นสามส่วนหลกั
ดงัต่อไปน้ี 

3.3.1 ระบบฐานข้อมูล HAZMAT 
ประกอบไปดว้ยระบบฐานขอ้มูลส าหรับจดัเก็บขอ้มูลดิบของระบบ 

GPS และข้อมูลท่ีได้รับการคดักรองเรียบร้อยแล้วเพ่ือน าไปแสดงผล 
ระบบฐานข้อมูลส่วนน้ีมีการจดัเก็บขอ้มูลยอ้นหลังเป็นระยะเวลาสาม
เดือนท าให้ผูดู้แลระบบสามารถเรียกดูขอ้มูลยอ้นหลงัได ้

3.3.2 ระบบฐานข้อมูล Travel-time 
เป็นระบบฐานขอ้มูลจากระบบ ITS ซ่ึงระบบจะท าการเรียกขอ้มูล

เวลาการเดินทางในเส้นทางมาเพ่ือท าการค านวณในระบบประเมินและ
คาดการณ์ต าแหน่งรถขนส่งวตัถุอนัตรายล่วงหนา้ 

3.3.3 ระบบฐานข้อมูล Incident 
ถูกออกแบบมาเพ่ือจัดเก็บข้อมูลอุบัติการณ์ท่ีท าการตรวจพบใน

ระบบ โดยฐานขอ้มูลน้ีถูกออกแบบมาให้มีโครงสร้างแบบเดียวกบัระบบ
ฐานขอ้มูล Incident ของระบบ ITS เพ่ือให้สามารถเช่ือมต่อขอ้มูลกนัได้
ง่ายและมีเสถียรภาพ อย่างไรก็ตามนอกจากจะท าการจดัเก็บขอ้มูลใน
ระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายแลว้ ระบบ Incident Detection จะท า
การส่งขอ้มูลไปยงัระบบ ITS ดว้ยเพ่ือให้ระบบ ITS ทราบถึงอุบติัการณ์
และให้เจา้หนา้ท่ีท  าการตรวจสอบการแจง้เตือนดงักล่าว 

3.4 ระบบแสดงผลและ User Interface 

ระบบแสดงผลของระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายถูกพฒันาใน
รูปแบบของ Web Application เพื่อให้สามารถเขา้ถึงไดง่้าย โดยระบบแบ่ง
ออกเป็นสองส่วนหลักคือ ระบบ Register และแสดงผลของผูใ้ช้งาน
ระบบและระบบแสดงผลระบบรวมของผูดู้แลระบบ โดยมีรายละเอียด
ดงัต่อไปน้ี 

Home

�                           

                         

     �     �

User Login

                    
           

          

Incident Alert

Incident Approved

 
รูปที ่15 การท างานของระบบคดักรองขอ้มูล 

 
โดยมีรายละเอียดการแสดงผลขอ้มูลในระบบยอ่ยดงัต่อไปน้ี 

 3.4.1 ระบบ User Login 
เพ่ือใชใ้นการคดักรองและก าหนดสิทธ์ิในการเขา้ใช้ขอ้มูลของระบบ 

โดยเบ้ืองตน้ท่ีปรึกษาจะท าการตั้งค่าความส าคญัของ User login ซ่ึงมีการ
ใชง้านแบ่งเป็น 2 กลุ่มหลกั ดงัน้ี 

- Admin เป็นกลุ่ม User ท่ีสามารถเขา้ถึงขอ้มูลทั้งหมดและท า
การปรับแต่งระบบได ้

- User เป็นกลุ่ม User ท่ีเขา้ถึงเฉพาะขอ้มูลพ้ืนฐานและใช้งาน
งานระบบทัว่ไปเท่านั้น 
มีตวัอยา่งการแสดงผลดงัรูปท่ี 16 
 

 

รูปที ่16 แสดงตวัอยา่งหนา้ User Login ของระบบ 
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3.4.2 การแสดงผลต าแหน่งรถขนส่งวัตถอัุนตราย  
ระบบท าการแสดงผลต าแหน่งรถขนส่งวัตถุอันตรายโดยมี

รายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

- ระบบจะท าการแสดง icon รถขนส่งวตัถุอนัตรายบนแผนท่ี 
โดยจะท าการ Update ขอ้มูลต าแหน่งของรถทุกๆ 1 นาที 

- แสดงผลบน Google map 
- สามารถเรียกดูรายละเอียดรถไดจ้ากการคลิกบน icon ของรถ 
- แสดงต าแหน่งรถ เม่ืออยูบ่นทางด่วนเท่านั้น 
- การแสดง icon ระหว่างรถปกติ และรถท่ีเกิดอุบติัการณ์จะ

แตกต่างกนั 
มีตวัอยา่งการแสดงผลดงัรูปท่ี 17 

 
รูปที ่17 แสดงตวัอยา่งหนา้ Monitor ของระบบ 

3.4.3 การแสดงผล Incident Detection 
ระบบท าการแสดงผลเม่ือพบอุบติัการณ์ของรถขนส่งวตัถุอนัตราย

โดยมีรายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

- แสดงผลเม่ือเกิดอุบติัการณ์เท่านั้น 
- เหตุท่ีตรวจจบัพบแต่ยงัไม่ไดรั้บการยนืยนั แสดง icon สีด า 
- เหตุท่ีตรวจจบัไดภ้ายใน 5 นาทีแสดง icon สีด าพร้อม Action 

เพื่อให้แยกแยะออกจาก incident ท่ีตรวจพบก่อนหนา้ได ้
- เหตุท่ีตรวจจบัพบและไดรั้บการยืนยนัแลว้ แสดง icon สีแดง

(ท าการยนืยนัผล ผา่นระบบ ITS) 
- เหตุท่ีตรวจจบัแลว้แต่ถูกปฏิเสธ จากผูดู้แลหลงัจากตรวจสอบ

แลว้ แสดง icon สีเหลือง 
- เหตุท่ีได้รับการระงบัเหตุเป็นท่ีเรียบร้อยแล้ว แสดง icon สี

เขียว 
- แสดงภาพ CCTV ในจุดท่ีใกลจุ้ดเกิดเหตุท่ีสุดอตัโนมติั 

มีตวัอยา่งการแสดงผลดงัรูปท่ี 18 
 

 
รูปที ่18 แสดงตวัอยา่งการแสดงผลของระบบเม่ือตรวจพบอุบติัการณ์ 

3.4.4 การแสดงผล ข้อมูลแนะน าเม่ือเกิดอุบัติการณ์ 

- เม่ือคลิกท่ี icon แสดงอุบติัการณ์ ระบบจะแสดงรายละเอียด
การ Register ของรถท่ีคาดว่าเกิดเหตุ และแสดงรายละเอียด
วตัถุท่ีขนส่ง 

- เม่ือคลิกท่ีเคร่ืองหมายแสดงรายละเอียดการกู้ภยั ระบบจะ
แสดงขอ้มูลแนะน าส าหรับการกูภ้ยั เช่น วสัดุส าหรับกูภ้ยั และ
วิธีการเบ้ืองตน้ 
มีตวัอยา่งการแสดงผลดงัรูปท่ี 19 และรูปท่ี 20 

 
รูปที ่19 แสดงตวัอยา่งการแสดงผลขอ้มูลแนะน า 

 

 
รูปที ่20 แสดงตวัอยา่งหนา้ต่างจดัการขอ้มลูแนะน า 

3.4.5 การแสดงข้อมูลพืน้ฐานรถขนส่งวัตถอัุนตราย 

- เม่ือคลิกท่ี icon รถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีแสดงบนแผนท่ี ระบบ
จะแสดงรายละเอียดการ Register ของรถท่ีคาดว่าเกิดเหตุ และ
แสดงรายละเอียดวตัถุท่ีขนส่ง 

- เม่ือคลิกท่ีเคร่ืองหมายแสดงรายละเอียดการกู้ภยั ระบบจะ
แสดงขอ้มูลแนะน าส าหรับการกูภ้ยั เช่น วสัดุส าหรับกูภ้ยั และ
วิธีการเบ้ืองตน้ 

3.4.6 การสมัครและจองเส้นทาง 

ระบบการจองเส้นทางของรถขนส่งวตัถุอนัตรายนั้นถูกออกแบบมา
ให้ใช้ระบบฐานขอ้มูลร่วมกบัระบบฐานขอ้มูลจดทะเบียนขอสติกเกอร์
ของรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีมีอยูเ่ดิมของการทางพิเศษ ดงันั้นหากเจา้ของ
กิจการตอ้งการน ารถข้ึนทางพิเศษ จ าเป็นจะตอ้งท าการสมคัรเพ่ือขอสติก
เกอร์ก่อน และน ารหสัท่ีไดรั้บจากระบบขอสติกเกอร์มาท าการ Login เขา้
สู่ระบบจองเส้นทางของระบบติดตามรถขนส่งวัตถุอันตราย เ พ่ือ
ลงทะเบียนขอสติกเกอร์ของ กทพ. โดยเขา้ไปท่ีระบบบริการผ่านเวบ็ไซต ์
(e-service) url:http://www.exat.co.th/e-service/ แสดงดงัรูปท่ี 21 
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รูปที ่21 แสดงตวัอยา่งหนา้ต่างการขอจองเสน้ทาง 

4. การทดสอบระบบตดิตามรถขนส่งวตัถุอนัตราย 

การทดสอบระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายจะเน้นหนักไปใน
ดา้นการทดสอบดา้นสมรรถนะของระบบเป็นส่วนใหญ่ โดยมีหัวขอ้การ
ทดสอบคือ การทดสอบสมรรถนะการท างานของระบบ และการทดสอบ
ความถูกตอ้งของระบบตรวจจบัอุบติัการณ์อตัโนมติั  

4.1 การทดสอบสมรรถนะของระบบ 

การทดสอบส่วนน้ีเป็นการทดสอบโดยเน้นวดัสมรรถนะการท างาน
ของระบบทั้งส่วนการรองรับขอ้มูลและความเร็วในการท างาน โดยระบบ
ท่ีพฒันาข้ึนถูกออกแบบให้ท  าการท างานทุก 1 นาที ดงันั้นระบบจ าเป็น
จะตอ้งสามารถค านวณขอ้มูลทั้งหมดไดท้นัภายใน 1 นาทีเพ่ือให้เสร็จส้ิน
การท างานก่อนรอบท างานถดัไป โดยผูท้ดสอบจะใช้ขอ้มูล Simulation ท่ี
ไดจ้ากการเก็บขอ้มูล GPS จากการใช้รถทดสอบว่ิงจริงบนถนนสายต่างๆ
ของ การทางพิเศษรวมถึงเส้นทางต่างๆทัว่กรุงเทพมหานคร มาท าการ
ป้อนให้กับระบบพร้อมกันเพ่ือหาปริมาณสูงสุดของข้อมูลท่ีระบบยงั
สามารถท าการค านวณได้ทันภายในเวลา 1 นาที โดยโปรแกรม 
Simulation ดงัรูปท่ี 22 ท่ีใช้ในการทดสอบจะสามารถส่งข้อมูลให้กับ
ระบบติดตามรถกู้ภยัเป็นจ านวนสูงสุด 1,000 คนัต่อคร้ัง โดยใช้รูปแบบ
การส่งขอ้มูลแบบเดียวกบัระบบส่งขอ้มูลของกรมขนส่งทางบก และท า
การส่งเข้าระบบ Service ของระบบติดตามท่ีได้จดัเตรียมไวส้ าหรับ
รองรับการส่งขอ้มูลของกรมขนส่งทางบก 

 

 

รูปที่ 22 แสดงตวัอยา่งโปรแกรมป้อนขอ้มูล Simulation ท่ีสามารถรองรับ
การส่งขอ้มูลเขา้ระบบติดตามรถกูภ้ยัไดพ้ร้อมกนัคร้ังละ 1000 คนั 
 

การทดสอบผูท้ดสอบจะท าการส่งขอ้มูลของรถขนส่งวตัถุอนัตราย
ดว้ยโปรแกรม Simulation เขา้ระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายและท า
การจดบนัทึกเวลาในการท างานของระบบ และเพ่ิมจ านวนรถข้ึนคร้ังละ 
100 คนัเพื่อหาปริมาณรถสูงสุดท่ีระบบยงัสามารถประมวลผลได้ ดงัรูปท่ี 
23  โดยมีผลการทดสอบดงัตารางท่ี 1  

 

รูปที่ 23 แสดงตวัอยา่งการแสดงผลการท างานของระบบตรวจจบั
อุบติัการณ์ 

ตารางที ่1 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการประมวลผลของระบบ 

จ านวนข้อมูลทีป้่อนเข้า

ระบบ 

เวลาทีใ่ช้ประมวลผล (Overall 

processing time) 

100 13.05s 

200 17.07s 

300 18.10s 

400 20.34s 

500 23.05s 

600 26.24s 

700 28.95s 

800 32.27s 

900 35.45s 

1000 39.02s 

จากการทดสอบในตารางท่ี 1 พบวา่ระบบสามารถท าการประมวลผล
ขอ้มูลเพ่ือติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายไดพ้ร้อมกนัมากกวา่ 1,000 คนัใน
รอบการท างาน 1 นาที ซ่ึงเป็นปริมาณท่ีมากเพียงพอต่อจ านวนรถขนส่ง
วตัถุอนัตรายท่ีใชท้างพิเศษในช่วงเวลาเดียวกนั  

4.2 การทดสอบความถกูต้องและความเร็วในการตอบสนองของระบบ
ตรวจจับอุบัติการณ์ 

เน่ืองจากระบบให้ขอ้มูลแบบ Simulation นั้นท าการป้อนขอ้มูลเขา้
ระบบด้วยรอบการท างาน 1 คร้ังต่อนาที จึงไม่สามารถตอบสนองการ
ทดสอบการท างานของระบบแบบ Real-time ไดดี้เท่าท่ีควร ผูท้ดสอบจึง
ได้ท  าการพฒันา Mobile Application ซ่ึงท าหน้าท่ีเป็น Mobile GPS 
Tracking และส่งขอ้มูลในรูปแบบเดียวกบัขอ้มูลตน้แบบของกรมขนส่ง
ทางบก เขา้มายงั Server ทุก 10 วินาที เพ่ือท าการทดสอบการท างานของ
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ระบบแบบ Real-time และสามารถท าการทดสอบ การเกิดอุบติัการณ์ใน
รูปแบบต่างๆไดอ้ยา่งคล่องตวั โดยขอ้มูลท่ี Mobile Application ท าการ
จดัส่งมายงัระบบมีดงัเช่น รหัสผูข้บัข่ี, รหัสตวัเคร่ือง, ต าแหน่ง Lat, long 
ของอุปกรณ์ปัจจุบนั, ความเร็วในการเคล่ือนท่ี เป็นตน้ แสดงดงัรูปท่ี 24 

 

รูปที่ 24 แสดงตวัอยา่ง Mobile Application ท่ีพฒันาข้ึนเพ่ือท าการ 
ทดสอบระบบตรวจจบัอุบติัการณ์แบบ Real-time 

 
การทดสอบระบบตรวจจบัอุบติัภยัแบบอตัโนมติั จะมุ่งเน้นทดสอบ

ความถูกตอ้งในการตรวจสอบการเกิดเหตุต่างๆและวดัเวลาตอบสนอง ใน
การแสดงผลของระบบ โดยหัวขอ้การทดสอบจะอา้งอิงตามชนิดการเกิด
เหตุท่ีระบบสามารถตรวจวดัไดด้งัไดก้ล่าวไปแลว้ก่อนหน้าน้ี และผลการ
ทดสอบแสดงให้เห็นในตารางท่ี 2 

 
ตารางที ่2 ผลการทดสอบการแจง้เตือนเม่ือตรวจพบความผิดปรกติ 

การทดสอบ ผลการตรวจจับ เวลาตอบสนอง  

รถจอด (สภาพจราจรรถไม่ติด) ตรวจพบ 78s 

รถจอด (สภาพจราจรรถติด) ตรวจพบ 83s 

รถจอด(ระบุสภาพจารจรไมไ่ด)้ ตรวจพบ 79s 

วิ่งชา้กวา่ปกติ ตรวจพบ 82s 

วิ่งเร็วเกินกวา่ก าหนด  ตรวจพบ 80s 

วิ่งในทางท่ีไม่อนุญาตใหว้ิ่ง ตรวจพบ 78s 

ขอ้มูล GPS หาย ตรวจพบ 73s 
 

จากตารางท่ี 2 แสดงให้เห็นว่าระบบสามารถตรวจจบัสถานการณ์
ต่างๆไดอ้ยา่งถูกตอ้งแม่นย  า ภายในเวลา ไม่เกิน 2 นาที (เน่ืองจากระบบ
ประมวลผลท างานทุก 1 นาที) ซ่ึงแสดงให้เห็นได้ว่าระบบสามารถ
ตรวจจบัไดท้นัทีในการประมวลผลคร้ังแรก เม่ือเกิดเหตุ ซ่ึงหมายความว่า
ระบบสามารถตรวจจบัอุบติัการณ์ท่ีเกิดข้ึนได้ทนัที ท่ีมีข้อมูลเข้ามายงั
ระบบ โดยความเร็วในการตอบสนองแปรผนัตรงกบัรอบการท างานของ
โปรแกรมประมวลผล 

5. บทสรุปและแผนงานในอนาคต 

ระบบตรวจติดตามรถขนส่งวัตถุอันตรายบนเส้นทางพิเศษ ท่ี
พฒันาข้ึนบนพ้ืนฐานของโครงสร้างระบบฐานขอ้มูลของกรมขนส่งทาง
บก ซ่ึงประกอบไปดว้ยระบบเช่ือมต่อขอ้มูล ระบบ Runtime Algorithm 
ระบบฐานขอ้มูล และระบบแสดงผล ท่ีท  าการพฒันาข้ึนส าหรับการทาง

พิเศษ ท่ีพฒันาข้ึนนั้ น สามารถท าการตรวจจับติดตามรถขนส่งวตัถุ
อนัตรายได้พร้อมกันทั้ งหมดมากกว่า 1,000 คันต่อคร้ัง โดยระบบ
ตรวจจบัอุบติัการณ์สามารถท างานได้ในรอบการท างานทุก 1 นาที โดย
สามารถตรวจจบัสถานการณ์ได้คือ รถจอด (สภาพจราจรรถไม่ติด), รถ
จอด (สภาพจราจรรถติด), รถจอด (ไม่สามารถระบุสภาพจารจรได)้, ว่ิงช้า
กวา่ปกติ, ว่ิงเร็วเกินกวา่ก าหนด, ว่ิงในทางท่ีไม่อนุญาตให้ว่ิง, ขอ้มูล GPS 
หายขณะอยู่บนทางพิเศษ โดยท าการแสดงผลผ่าน Web Application ท่ี
สามารถแบ่งกลุ่มผูใ้ช้งานได้สองกลุ่มคือ 1) ผูดู้แลระบบท่ีสามารถ
ตรวจสอบต าแหน่งและสถานะของรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีบนทางพิเศษ
และสามารถตรวจสอบขอ้มูลของรถคนัต่างๆไดร้วมถึง สามารถวางแผน
และจดัเตรียมความพร้อมของหน่วยกู้ภยัได้ผ่านระบบเอกสารแนะน า
ส าหรับการท างานร่วมกบัวตัถุอนัตรายต่างๆ ท่ีผูดู้แลสามารถปรับปรุง
เพ่ิมเติมขอ้มลูให้เหมาะสมและถูกตอ้งไดต้ลอดเวลา 2) ผูใ้ช้งานระบบ ซ่ึง
ผูใ้ช้งานระบบจะต้องท าการสมคัรผ่านระบบลงทะเบียนสติกเกอร์รถ
ขนส่งวตัถุอนัตราของการทางพิเศษก่อน จึงจะสามารถน ารหัสผ่านมาใช้
งานกับระบบได้ โดยผู ้ใช้งานสามารถท าการจองเส้นทางว่ิง และ
ตรวจสอบสถานะของรถในสังกัดของตนเองได้ในแบบ Real-time 
เช่นกนั 

ในการพฒันาระบบติดตามรถขนส่งวตัถุอนัตรายน้ี ไดอ้า้งอิงขอ้มูล
ของระบบฐานขอ้มูลจากกรมขนส่งทางบก ซ่ึงมีการส่งขอ้มูลทุกๆ 1 นาที 
ท าให้การตอบสนองของระบบ จะท าได้เร็วท่ีสุดท่ีระยะเวลามากกว่า 1 
นาทีข้ึนไป ซ่ึงในความเป็นจริงแลว้การตอบสนองดว้ยความเร็วเท่าน้ียงัคง
เป็นความเร็วท่ีต  ่าเกินไปส าหรับ ระบบติดตามแบบ Real-time ซ่ึงระบบ
ควรจะสามารถตอบสนองได้ทนัทีเม่ือเกิดอุบติัการณ์กับรถขนส่งวตัถุ
อนัตรายท่ีว่ิงอยูใ่นพ้ืนท่ี อีกทั้งการส่งขอ้มูลรถทั้งหมดมาท าการคดักรอง
ทั้งหมดบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์แม่ข่ายนั้นเป็นการสร้างภาระหนักให้กบั
เคร่ืองคอมพิวเตอร์แม่ข่ายและระบบ network เป็นอยา่งมาก ท าให้ยากต่อ
การพฒันาต่อยอดให้สามารถตรวจจบัรถขนส่งวตัถุอนัตรายทั้งหมดท่ีมี
อยูใ่นประเทศไดใ้นแบบ Real-time ในอนาคต  

ดงันั้นเพ่ือให้สามารถท าการพฒันาระบบ Real-time ท่ีสามารถใช้งาน
ไดอ้ยา่งคลอบคลุมรถขนส่งวตัถุอนัตรายท่ีมีอยูจ่ริง และสามารถตรวจจบั
ได้อย่างทันท่วงที การพัฒนาต่อไปของระบบติดตามรถขนส่งวัตถุ
อนัตรายในระยะต่อไปจะมุ่งเน้น การพฒันา Application ในรูปแบบ 
Client Process ท่ีจะท าการคดักรองขอ้มูลทั้งหมดรวมถึงท าการตรวจจบั
อุบติัการณ์ต่างท่ี GPS Client เพ่ือเพ่ิมสมรรถนะการท างานของระบบและ
เพ่ิมความเร็วรวมถึงความถูกตอ้งของระบบทั้งน้ียงัสามารถตอบสร้างการ
สนองระหวา่งผูดู้แลระบบกบัผูข้บัข่ีไดโ้ดยตรง 
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