
ขอสรุป แสะข้อเสนอแนะÎ

6 .1  «วาม เ หมาะสมธอง:วิธ«ี'ททณคา่พกิ«ัตำแหนง่

การคำนวณค่าพิกัดตำแหน่งบนนีนหลักฐานดาวเทียม ของวงรอบท่ี 1 ถงวงรอบท่ี 8 
คำนวณแซบทรานสโลเคร่น่ด้วยเคร่ืองรับลักฺททณ แสะด้ังแค่วงรอบท่ี 9 เบนคันไป คำนวณ
แบบโครงข่ายด้วยเครื่องไมโครคอมพิวเตอร์ พร้อมโปรแกรม MAGNET จากการเปรยบเทียบ
ความคลาดเคลื่อนนบบ'โครงข่ายกับแบบท,รานสโลเตร่,น (หัวขอ 5 .3)  ไดความลสาดเคลื่อนอยู่
ในเกผฑ 1 .50  เมตร ตัง'น้ันการคำนวณค่าพิกัดตำแหน่งบน'พน.ร''ไนดาวเที:ยม สามารถตำเนิน
การไต้ทั้ง 2 วิธี จะใธีวิธีใดอยู่ที่เครื่องมือและความเร่งต่วน คือเคร่ืองมือที่ใธัคำนวแ!อยู่ใน
สภาพสมบูรณ์ ได้แก่ เครื่องไมโครคอมพิวเตอร์ พร้อมเครื่องอ่างเทป MEMTEC จะคำนวณ
แบบโครงข่าย ใข ่เ วลาคำนวณได้รวด Iร็ว ตรวจสอบความคลาค เคล่ือนของหมุดกรมแผนท่ีทหาร 
และสถานีร่วมได้โดยง่าย ถ้าเครื่องมือที่ใธีคำนวณไม่สมบูรณ์และมืความ1,ร่งค่วนท่ีจะนำค่าพิกัด
ดำแหม่งไปคำนวณปรับแท้เ ลนวงรอบ จะคำนวณด้วย เ คร่ืองรับลัทททณแบบทรานสโล เคร่,น ทำให้ 
การรับลักททณข่าลง และต้องคำนวณตรวจสอบความคลาดเคล่ือนของหมุดกรมแผนท่ีทหารก่อน

6 .2  ความเพาะสมของพารามิเตอร์

การคำนวณเปล่ียนพนหลักฐานดาวเทียมเนีนพนหลักฐานอินเดยน 2518 ต้อง'ใธค่า
พารามิเตอร์ที่มืควาผลัมพันธกันท้ัง 2 ระบบ ของข่อมลระบบพิกัดฉาก «X, Y, Z) จาก
สมมุติฐานท่ีกำหนดให้ค่าสเกลแปกเตอร์ทั้ง 2 ระบบเท่ากัน ทำให้พารามิเตอร์ 9 ค่า เหลือ
เนียง 7 ค่า และจากนารามิเตอร์ 7 ค่า สมมุติให้ค่าสเกลแาเกเตอร์ของระบบทั้งสองเท่ากัน 
หรือค่าสเกลแพ1กเดอร์'ระหว่างระบบทั้งสองมืค่าเนิน 1 และสมมติว่าระบบท้ังสองขนานกัน ทำให้ 
พารามิเตอร์เหลือเนียง 3 ค่า จากการเปรียบเทียบความคลาดเคลื่อน ในบทท่ี 5 จะได้
ความคลาดเคลื่อนทั้งแบบ'ใ#'พารามิเตอร์ 3 ค่า กับพารามิเตอร์ 7 ค่า อยใน!.าณ'T, 1 .50  เมดร



ดังน้ันการคำนวณเปลี่ยนนินหลักฐานชองกรมที่ติน;ป็นวงรอบจะใข้นบบนารามิเตอร 3 ค่า
เนราะฟ้ามารถใข้เครื่องคำนวณชนาดเล็กคำนวณได้ทำให้ฟ้ามารถคำนวณเปลี่ยนนินหลักฐานได้เมื่อ 
คำนวณแบบ P o in t  P o s i t io n in g  เฟ้ร็จ จะได้นารามิเตฮรื่ทั้ง 3 ค่า ไม่จำเป็ฟํ่ทองใข้เครื่อง 
ไมโครคอมนิวเตอรื่ และชัยมูลดาวเทยมที่กรมที่ดันใข้เป็นข้อมูลแบบอีนิเมอริฟ้ส่งกระจายมีความ
คลาดเคลอใฬูงกว่านบนพีนิเมอริฟ้ละเอียด (ในหัวข้อ 2 . ธ) ประกอบกับวงรอบชองกรมท่ีดันเป็น 
นินท่ีเล็ก ไม่เหมาะฟ้มที่จะใชันารามิเตอร 7 ค่า

ธ .3 ผลกระทบต่องานคำนวณเลันวงรอบ

การฟ้ร้างฟ้ถานีดอปเปลอร์ปีองกรมที่ดันมีระยะห่าง 30 ถ้ง 50 กัโลเมตร ฟ้ร้างบน
นินราบที่ฟ้ามารถคำเนินการรังวัดเลันวงรอบได้รวดเร็ว แต่การฟ้ร้างฟ้ถานีดอปเปลอรัเป็นการ
ฟ้ร้างภายหลังจากรังวัดเลันวงรอบแล้ว จงกำหนดตัาแหน่งตามจุดเร่อมต่อชองเลันวงรอบ และ 
ถ้า เลันวงรอบมีความอาวที่ฟ้ามารถฟ้ร้างฟ้ถานิดอปเปลอร้บนเลันวงรอบตามระยะที่กำหนดได้ จะ 
ฟ้ร้างฟ้ถานิดอปเปลอรื่บนเลันวงรอบนิน ชั้งเป็นผลให้ระยะห่างชองฟ้ถานิดอปเปลอรื่ชนกับเลัน
วงรอบที่ดำเนินก่อนแล้วด้วย

การคำนวณเ ลันวงรอบท่ีคำนวณโดยใข้หมูดกรมแผนท่ีทหาร เป็นหมูดควบคุมนิกัดทาง
ราบจะประฟ้บบัโฒาเลันวงรอบมีความยาวเกินความยาวที่ถือเป็นแนวทางปฏิบัติ และหมุดกรมแผน 
ที่ทหารบางหมุดมีความตลาดเตถือนเกินเกท!ทกำหนดความตล าดบรรจบของเลันวงรอบ เมื่อล'ร้าง 
ฟ้ถานิดอปเปลอรและคำนวณค่านิกัดดำแห,น่งบนพนหลักฐาน'อินเคยน. 2518 จะใ!!เป็นนิกัดควบคุม
ทางราบ และคำนวณIลันวงรอบใหม่ในระบบยูมีเอ็ม ความคลาดเตลี่อนของเลันวงรอบถูกเฉลี่ย
ไปในเลันวงรอบที่มีความยาว 30 ถ้ง 50 กิโลเมตร ทำให้เลันวงรอบมีความถูกต้องมากชั้น
ฟ้ามารถใข้เกณฑรังวัด วงรอบควบคุมทางราบนั้นท่ี 3 ประเภท 1 ได้

ธ .4 ข้อเล่นลแนะ

ก) การรั ทดออก เ อกฟ้ารสิทธิในท่ีติน (โฉนด) เป็น*ณัาท่ีรับผิดชอบไทยตรงของกรม



ท่ีดิน ธพเอนดำเนินงานก่อนการรังวัดออกโฉนด ต้องสํร้างแผนที่ระวางมาตราส่วนต่าง ๆ ทีใล  ่
คือ 1 :4 ,0 0 0 , 1 :2 ,0 0 0 , 1 :1 ,0 0 0  และมาตราส่วนใหกุ/ท่ีสุด 1:500 เพื่อใ!f lนการนำรูป
แปลงที่ดินต่อลงในแผนที่ระวาง การสํร้างแผนที่ดิงกล่าวให้รวด เ ร็วทันต่อความต้องการ ดะใ๙
ภานถ่าย:ทงอากาคปรับแถ้ด้วยรินิลร้างเช่น B lock เ1ละใล่เครื่องรับลักุภ/าณดาวเทียม กำหนด 
นิกัดตำแหน่งตามมุม Block และไนบางนีนที่จำเช่นต้องสํร้างเล่นวงรอบเมื่อไม่สำมารกใล่ภาน
ถ่ายทางอากาสํ ดะดำเนินการ๙ร้างเล่นวงรอบให้ควบคุมนินที่ในการรังวัคออกโฉนด การสํรัาง 
เล่นวงรอบจะใล่เล่นวงรอบเดิมที่นิสํถานิดอปเปลอร์เช่นพิกัดควบคุมทางราบเช่นหลัก ทำให้เล่น
วงรอบใหม่อยู ๒ เกณฑ์รังวัดควบคุมทางราบล่น 3 ประเภท 2

ช) บัจคุบันกรมท่ีดินใล่เครื่องรับลัทภทณดา)เทียมร่น Magnavox Mx 1502 ดำเนิน 
การรับลักุJทณแบบโครงร่ายด้วยเครื่องรับลักุภทณจำนวน 4 เกรอง ระยะเวลารับลักุภทณแฅ่ละ
สํถานิเร็วที่สุด 48 ล่ว,โมง โล่ดาวเทียมระบบทรานสิท ล่งให้ค่าพิกัดตำแหน่งในเกณฑ์ที่ความถูก 
ต้องเนียงนอกับงานกรมท่ีดิน แต่ถ้าใล่เครื่องรับลักุก/าณระบบใหม่ (GPS) ได้ จะส่วย'ให้การทำ 
งานได้รวด เ ร็ว และมความถูกต้องมากย ิ่งชนด้วย

ค) การคำนวณค่าพิกัดตำ!:หน่งบนนีนหลักฐานคาวเทียม โดยใล่เครื่อง'!มโครคอมพิว- 
เตอร์ คำนวณแบบโครงร่ายด้วยโปรแกรม MAGNET การคำนวณเปล่ียน'พนหลักฐานดาวเทียม
เช่นนีนหลักฐานอินเดียน 2518 ด้วยนารามิเตอร์ 3 ค่า (AX, AY, AZ) โดยใล่ค่าพิกัดชอง
หมุดกรมแผนที่ทหารในวงรอบหาค่าเฉลี่ย เปรยบเทียบความคลาดเคลื่อนชองหมุดกรมแผนท่ีทหาร 
และพิจารณาค่าพิกัดชองสํถานิร่วม ควรใล่เกณฑ์ปฎถ้ดิดิงน้ั

-  หมุดกรมแผนท่ีหทาร ถ้าความคลาดเคลื่อนจากค ่า พิกัดท่ีคำนวณอยู่ในเกณฑ์ 1 .50  
เมตร จะใล่ค่าพิกัดชองกรมแผนท่ีทหาร

สํถานิชองวงรอบเดิมท่ีนำค่าพิกัดไปคำนวณปรับนก เล่นวงรอบแล่ว จะใล่ค่าพิกัด
ชองสํถานิน้ัน การคำนวณค่าพิกัดใหม่เพื่อหาความคลาดเคลื่อนเท่านั้น

-  สํถานิที่ค่าพิกัดยังไม่นำไปใล่คํ านวณบรับนถ้เล่นวงรอบ จะนำค่าพิกัดจากทุกวงรอบ 
หาค่าเฉลี่ยเพื่อใล่คำนวกท!รับนกเล่นวงรอบต่อไป



6 .5  ประโรต้น่ท ี่ไต้จากการวิจัย

ก) ทำให้ทราบแนวทางการวิเคราะหความคลาคเคลี่อนทางค่านิกัด ธอง'หมดกรม
แผใ),ท่ีทหารหรือชองไ1)น่วยงาน'อ่ํน . ที่โต้เนินหมุดควบคุมค่านิกัดทางราบชองเต้นวงรอบ และ
สำมารถใต้ค่านิกัดตำแหน่งท่ีคำนวณไต้ใหม่แทนค่านิกัตชองหมุดท่ีคลาดเคลอนไต้

ช) ทำให้ทราบแนวทางการกระจายหมุดควบคุมนิกัดทางราบตามระยะ และตำแหน่ง 
ที่ต้องการได้ทั่วประเฑสํ เพอประโยในการนำไปใต้รังวัดออกโฉนด แต่ค่านิกัดดังกล่าว
ตำเนินการโดยฮางอิงกับค่านิกัดจองกรมแผนที่ทหารในระบบยูทีเ อ็ม นินหลักฐานอินเดียน 2518 
ทำไห้ค่านิกัดทางแผนท่ีชองประ เทค'ไทยเ นินต่านิกัคระบบฮูทีเ ฉ็ม เนิย 3'ระบบเดียว

ค) ทำให้ทราบแนวทางจองการวิเคราะห้ถงความเหมาะสํมการคำนวณเปลี่ยนพนหลัก 
ฐานดาวเทียมเนินพนหลักฐานอินเดียน 2518 เลือกใ!/วิธที่สํะดวก รวดเร็ว คอใต้เครืองคำนวณ 
ชนาดเล็กคำนวณหาค่านารามิเตอร็ 3 ค่า ไม่ต ้องใต้เครองธนาคไมโครคอมนิวเตอร์ วิธีคำนวณ 
หานารามิเตอร์จากค่านิกัดชองกรมแพนที่ทหาร ตลอดจนเปรือบ:ทียบหาค่าความคลาดเคลอนและ 
การนำค่านิกัดจองสํถานิกายในวงรอบไปใต้คำนวณบรับแก้เต้นวงรอบ และงานปรับแก้ภาพถ่ายทาง 
อากาสํ

ง ) แก้ป้กฺเหาการคำนวณปรับแก้เต้นวงรอม โดยใต้ค่านิกัดตำแหน่งจองสํถานิคฉป
เปลยร์ เนินนิก ัด คาบคุมทางราบ ทำใหท้ราบกงความคลาดเคลอนท่ีเกิดจากเต้นวงรอบ
สำมารถทำการรังวัดตรวจสํอบเต้นวงรอบไต้สํะดวก และถูกต้อง การคำนวณปรับแก้เต้นวงรอบ 
สำมารถใต้เกณฑการรังวัดวงรอบควบคุมทางราบต้นท่ี ร ประเภท 1 และประเภท 2 ไต้

จ) ทำให้ทราบแนวทางการสํรัางแผนท่ีมาตราส่วนใเรจู่ จากภาพถ่ายทางอากาสํหรือ 
จากเตน้วงรอบ โดยใต้ค่านิกัดตำแหน่งจากการรับลัาภทณดาวเทียมเนินนิกัดควบคุมทางราบชนใต้ 
ในงานชองกรมท่ีดินไต้ และหน่วยงานอินท่ีเก่ียวซ้องสามารถใต้ร่วมกัน



บนผิวโลก
ฉ) ทำไห้ทราบแนวฑางวิธีการรับสืฌูถุทณดาว เฑียม และการคำนวณดำนิกัดดำแหเพ่

ลามารถกำหนดวิธีดำ เนินการเนอไห้ได้ผลรับในเกณทความคลาดเ จลือนฑด้องการได้
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