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บทคัดย่อภาษาอังกฤษ 

# # 5970984221 : MAJOR COMPUTER SCIENCE 
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URIWAN ANGKHAWEY: DETECTING POINT OF INTEREST FROM TAXI GPS DATA 
USING DBSCAN WITH AUTOMATIC PARAMETER CONFIGURATION. ADVISOR: 
ASST. PROF. VEERA MUANGSIN, Ph.D.{, 59 pp. 

The current urbanization causes new places in the city such as department 
store, tourist attraction, hotel, building or a park.  They are the place that people 
lives every day and it reflects the behavior and activity of populations. Analysis of 
POIs can be useful in many fields, for example, urban planning, traffic planning, 
epidemic survey or crime analysis.  The survey created to conduct these information 
needs the tool that can reflect the population’s moving like the mobile phone GPS, 
vehicle GPS or information from the public transportation.  Taxi is the one that 
widely provides service in Bangkok.  Since this transportation travel to everywhere in 
town, therefore the information from Taxi GPS can be used to discover the 
interesting area. 

This research presents the method to discover Point of Interest areas by 
using the clustering technique with the Density-Based Spatial Clustering Algorithm 
(DBSCAN). The effectiveness of the algorithm depends on the appropriate 
parameters. In the case of the taxi dataset, determining the parameters is hard 
because pick-up and drop-off locations are distributed differently in different areas. 
This research proposes the methods to automatically determine the both necessary 
parameters for DBSCAN algorithm by considering the density distribution of dataset. 

The experimental shows the clustering results with parameters from the 
proposed method separate small and fine clusters that we are able to identify the 
interesting area. It is suitable for use to discover the interesting area in Bangkok by 
using information from Taxi GPS.  In the future, we will apply this method to other 
areas to detect new POIs to analyze the direction of urban development. 
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บทท่ี 1  
บทน า 

1.1 ที่มาและความส าคัญของปัญหา 

แท็กซี่ คือการโดยสารสาธารณะท่ีให้บริการอย่างแพร่หลายและได้รับความนิยมในเมืองใหญ่ เช่น 
กรุงเทพมหานคร รถแท็กซี่โดยท่ัวไปมีการติดต้ังอุปกรณ์จีพีเอส (Global Positioning System: 
GPS) ซึ่งเป็นอุปกรณ์ติดตามยานพาหนะแบบเรียลไทม์ (Real-time) ข้อมูลท่ีได้จากจีพีเอสสามารถน า
มาใช้ในการติดตามการเคล่ือนท่ีของยานพาหนะ เนื่องจากประกอบด้วยข้อมูลเชิงพื้นท่ี ละติจูด 
(Latitude) ลองติจูด (Longitude) เส้นทางการเดินทาง ความเร็วในการเคล่ือนท่ี รวมถึงการ
เปล่ียนแปลงของสถานะแท็กซี่มิเตอร์ จึงเหมาะท่ีน าจะมาใช้ในการวิจัยงานทางด้านการขนส่ง [1] 
และศึกษารูปแบบการเดินทางผ่านลักษณะการรับส่งผู้โดยสารท้ังทางด้านเวลา สถานท่ี รวมถึง
เส้นทางท่ีใช้ในการเดินทาง เพื่อค้นหาจุดสนใจ (Point Of Interest)  เช่น สถานท่ีท่องเท่ียว 
ห้างสรรพสินค้า โรงแรม ตลาด หรือสถานท่ีท่ีผู้คนให้ความสนใจและเดินทางไปยังบริเวณดังกล่าว 
โดยข้อมูลเหล่านี้มีความสัมพันธ์กับพฤติกรรมและเกี่ยวเนื่องกับกิจกรรมของประชากร  

เมื่อน าข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่กระจายลงในแผนท่ีพบลักษณะการกระจายตัวของ
ข้อมูลอย่างน่าสนใจ กล่าวคือ มีการกระจายตัวและเกาะกลุ่มของข้อมูลท่ีแตกต่างกัน หากขยายดู
พื้นท่ี จะพบว่าบริเวณนั้นเป็นสถานท่ีท่ีเป็นจุดสนใจ ยกตัวอย่างจากภาพท่ี 1 แสดงตัวอย่างของพื้นท่ี
และการกระจายตัวของข้อมูลท่ีมีความหลากหลาย โดยพบว่าบริเวณท่ีจุดรับส่งผู้โดยสารเกาะกลุ่ม
หนาแน่น คือ สถานีขนส่ง ตลาดนัด และห้างสรรพสินค้า เป็นต้น จากลักษณะดังกล่าว แสดงให้เห็น
ว่าข้อมูลจากรถแท็กซี่สามารถสะท้อนถึงจุดสนใจท่ีประชากรมักจะเดินทางไปยังบริเวณนั้นๆ ได้จริง 
และเป็นข้อมูลท่ีสามารถน ามาใช้เพื่อจ าแนกและค้นหาบริเวณท่ีเป็นจุดสนใจได้ 

แต่เนื่องจากข้อมูลท่ีมีปริมาณมากและบริเวณพื้นท่ีท่ีกว้างใหญ่ การค้นหาด้วยตาเปล่าจึงไม่ใช่วิธีท่ี
สะดวก จ าเป็นจะต้องใช้วิธีทางเทคโนโลยีเข้าช่วย ซึ่งวิธีการแบ่งกลุ่มข้อมูล (Clustering Analysis) 
เหมาะส าหรับน ามาช่วยค้นหาข้อมูลดังท่ีกล่าวเบ้ืองต้น วิธีแบ่งกลุ่มข้อมูลมีเทคนิคและการท างาน
หลายรูปแบบเช่น การแบ่งแบบตัดเป็นส่วน (Partitioning methods) การแบ่งแบบเป็นล าดับขั้น 
(Hierarchical methods) การแบ่งแบบตาราง (Grid-based methods) และการแบ่งตามความ
หนาแน่น (Density-based methods) ส าหรับการแบ่งกลุ่มข้อมูลเพื่อค้นหาบริเวณหรือสถานท่ีท่ี
เป็นจุดสนใจจะต้องมีความเหมาะสมกับข้อมูลและสะท้อนถึงผลลัพธ์ ดังสังเกตได้จากรูปร่างของการ
เกาะกลุ่มของข้อมูลตามภาพที่ 1 ลักษณะการกระจายตัวของข้อมูลรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่พบว่า 
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มีลักษณะรูปทรงท่ีหลากหลาย ขนาดท่ีแตกต่างกัน และจ านวนของกลุ่มข้อมูลมีการเปล่ียนแปลงได้
เสมอ จึงไม่สามารถท่ีจะระบุจ านวนได้อย่างตายตัว 

 
ภาพที่ 1 ลักษณะการกระจายตัวของข้อมูลรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ 

 
อัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น หรือท่ีเรียกว่า  Density-based spatial clustering 

of applications with noise (DBSCAN) จึงเป็นอัลกอริทึมท่ีมีความเหมาะสมเนื่องจากลักษณะการ
ท างานของอัลกอริทึมสามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลได้หลากหลายลักษณะ หลากหลายรูปร่างและขนาด 
กลุ่มข้อมูลท่ีได้มีความเป็นอิสระต่อกัน ไม่จ าเป็นต้องก าหนดจ านวนกลุ่มข้อมูลไว้ล่วงหน้า และจัดการ
กับข้อมูลท่ีมีความผิดปกติ (Noise)ได้ดี 

การท างานของอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น จ าเป็นต้องใช้พารามิเตอร์สองค่าท่ีมี
ความส าคัญในการประมวลผล ประกอบด้วย รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (radius epsilon: Eps) 
และจ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (Minimum Points: MinPts) การ
ก าหนดพารามิเตอร์ให้มีความเหมาะสมเป็นปัญหาอย่างมาก เนื่องจากส่งผลกระทบต่อผลลัพธ์ท่ีมี
ประสิทธิภาพ ซึ่งจ านวนจุดขั้นต่ าสุดจะถูกก าหนดโดยผู้เช่ียวชาญท่ีมีความเข้าใจในข้อมูล จากนั้น จึง
หาค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลได้จากการหาระยะห่างระหว่างจุดสองจุดตามจ านวนของจุดขั้น
ต่ าสุดท่ีถูกก าหนดไว้ โดยท่ัวไปแล้วจ านวนขั้นจุดต่ าสุดไม่ควรน้อยกว่า 3  [2] เนื่องจากหากจ านวนจุด
ขั้นต่ าสุดเท่ากับ 1 นั่นหมายถึงทุกๆ จุดจะถูกจัดเป็นกลุ่มๆ และหากจ านวนจุดต่ าสุดเท่ากับ 2 ผลลัพธ์
ของการจัดกลุ่มจะมีลักษณะเหมือนการจัดกลุ่มเป็นล าดับขั้นแบบล่างขึ้นบน (bottom-up) แต่หาก
ข้อมูลมีปริมาณมาก การก าหนดพารามิเตอร์ท่ีดีท่ีสุดควรเลือกจากพฤติกรรมและการกระจายของ
ข้อมูล [3] ดังนั้นการก าหนดพารามิเตอร์เพือ่ใช้ส าหรับแบ่งกลุ่มข้อมูลการรับ-ส่งผู้โดยสารจากรถ
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แท็กซี่ควรก าหนดจากปริมาณความหนาแน่นและลักษณะการกระจายตัวของข้อมูลท่ีแตกต่างกันใน
แต่ละพื้นท่ี 

งานวิจัยนี้ได้น าเสนอวิธีการก าหนดพารามิเตอร์ท่ีมีความส าคัญต่อการแบ่งกลุ่มข้อมูลของ
อัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่นหรือ DBSCAN อันได้แก่ รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล 
(Eps) และจ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) อย่างอัตโนมัติ โดย
พิจารณาจากความหนาแน่นและการกระจายตัวของข้อมูลรับส่งผู้โดยสารจากรถแท็กซี่ในบริเวณพื้นท่ี
นั้นๆ เพื่อส ารวจและค้นหาจุดสนใจในเขตกรุงเทพฯ 
 
1.2 วัตถุประสงค์ 

เพื่อพัฒนาวิธีการก าหนดพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมแบบอัตโนมัติโดยพิจารณาจากความหนาแน่น
และการกระจายตัวของข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารจากรถแท็กซี่ในเขตกรุงเทพมหานคร ส าหรับใช้ใน
การแบ่งกลุ่มและค้นหากลุ่มพิกัดหรือบริเวณจุดสนใจด้วยอัลกอทึมการจัดกลุ่มตามความหนาแน่น 
(Density-based spatial clustering of applications with noise: DBSCAN) 

 
1.3 ขอบเขตการด าเนินงาน 

งานวิจัยนี้ใช้ข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารจากรถแท็กซี่จ านวน 2,375 คันในเขตกรุงเทพมหานคร 
ระยะเวลา 8 เดือน (กุมภาพันธ์ – กันยายน 2559) โดยเสนอวิธีการเลือกพารามิเตอร์แบบอัตโนมัติ
เพื่อใช้ร่วมกับอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น DBSCAN (Density-Based Spatial 
Clustering of Applications with Noise) ในการค้นหาและแบ่งกลุ่มบริเวณท่ีเป็นจุดสนใจ 
นอกจากนี้ งานวิจัยท าการเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ท่ีก าหนดโดย
อัตโนมัติกับการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ดังต่อไปนี้ 

 DMDBSCAN (A Dynamic Method for Discovery Density Varied Clusters) 

 VDBSCAN (Varied Density Based Spatial Clustering of Applications with 
Noise) 

 AutoEpsDBSCAN (DBSCAN with Eps Automatic for Large Dataset) 
 

1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

สามารถก าหนดพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมแบบอัตโนมัติโดยพิจารณาจากความหนาแน่นและการ
กระจายตัวของข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารจากรถแท็กซี่ในเขตกรุงเทพมหานคร ส าหรับใช้ในการ
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แบ่งกลุ่มและค้นหากลุ่มพิกัดหรือบริเวณท่ีน่าสนใจด้วยอัลกอทึมการจัดกลุ่มตามความหนาแน่น และ
สามารถน ากรอบงานวิจัยนี้ไปประยุกต์ใช้กับเขตพื้นท่ีอื่น 

 
1.5 วิธีด าเนินการวิจัย 

วิธีการด าเนินการวิจัย สามารถแบ่งออกได้เป็นขั้นตอนดังนี้ 
1.  ศึกษาและรวบรวมข้อมูลการเดินทางด้วยรถแท็กซี่ของประชากรในกรุงเทพมหานคร 
2.  ศึกษาลักษณะการกระจายตัวของข้อมูลการรับ-ส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ 
3.  ศึกษางานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการจัดกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอทึมการจัดกลุ่มจากความหนาแน่น 
4.  ศึกษาเทคนิค วิธีการท างานของอัลกอริทึมการจ าแนกข้อมูล 
5.  ศึกษาเครื่องมือท่ีใช้ในงานวิจัย 
6.  ออกแบบและท าการทดลอง 
7.  สร้างแบบจ าลองจ าแนกข้อมูลจุดสนใจ 
8.  ทดสอบและประเมินผลความถูกต้อง 
9.  วิเคราะห์ผลการทดลอง 
10. สรุปผลและเรียบเรียงวิทยานิพนธ์ 
11. สอบและเผยแพร่วิทยานิพนธ์ 

 
1.6 ผลงานตีพิมพ์จากงานวิจัย 

ส่วนหนึ่งของงานวิจัยนี้ได้น าเสนอในการประชุมวิชาการดังนี้ 
Uriwan Angkhawey and Veera Muangsin, “Detecting Points of Interest in a City 

from Taxi GPS with Adaptive DBSCAN”, the 2018 Seventh ICT International Student 
Project Conference (ICT-ISPC), Mahidol University, Nakhon Pathom, Thailand, July 11-
13, 2018. 
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บทท่ี 2  
ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

2.1 ทฤษฎีที่เก่ียวข้อง 

ทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัยนี้ประกอบด้วย จุดสนใจ (Point of Interest: POI) ระบบก าหนด
ต าแหน่งบนโลก (Global Positioning System: GPS) ฟังก์ช่ัน Haversine การสร้างฮิสโตแกรม 
(Histogram) และฟังก์ช่ัน Sturge การแบ่งกลุ่มข้อมูล (Clustering Analysis) และการแบ่งกลุ่ม
ข้อมูลตามความหนาแน่น (Density-Based Spatial Clustering of Applications with Noise: 
DBSCAN) 
2.1.1 จุดสนใจ (Point of Interest: POI)  

จุดสนใจ [4] คือ สถานท่ี บริเวณหรือ จุดท่ีบุคคลให้ความสนใจ ตัวอย่างเช่น ห้างสรรพสินค้า
ร้านอาหาร โรงแรม หรือสถานท่ีท่องเท่ียวต่างๆ  มักใช้อย่างแพร่หลายเพื่อประโยชน์ในการท าแผนท่ี
หรือระบบน าทางจีพีเอส(GPS) เนื่องจากข้อมูลประกอบด้วยละติจูด ลองติจูด เพื่อระบุสถานท่ีและ
เส้นทางท่ีผู้คนให้ความสนใจ นอกจากนี้ยังมีการนิยามเพิ่มเติมเกี่ยวกับขอบเขตของความสนใจ 
(Region Of Interest: ROI) และปริมาณของความสนใจ (Volume of Interest: VOI) ซึ่งประกอบไป
ด้วยจุดสนใจของแต่ละคนท่ีมีความแตกต่างกัน  
2.1.2 ระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก (Global Positioning System: GPS)  

หรือรู้จักในช่ือ นาฟสตาร์ (Navstar) [5] คือระบบดาวเทียมน าร่องโลก (Global Navigation 
Satellite System : GNSS) เพื่อระบุข้อมูลของต าแหน่งและเวลาโดยอาศัยการค านวณจากความถ่ี
สัญญาณนาฬิกาท่ีส่งมาจากต าแหน่งของดาวเทียมต่างๆ ท่ีโคจรอยู่รอบโลกท าให้สามารถระบุต าแหน่ง 
ณ จุดท่ีสามารถรับสัญญาณได้ท่ัวโลกและในทุกสภาพอากาศ รวมถึงสามารถค านวณความเร็วและ
ทิศทางเพื่อน ามาใช้ร่วมกับแผนท่ีในการน าทางได้ 
2.1.3 ฟังก์ช่ัน Haversine 

เป็นสมการในการหาระยะทางท่ีส้ันท่ีสุดระหว่างพกิัดสองพิกัดบนพื้นผิวโลก โดยใช้ละติจูดและ
ลองติจูดค านวณหาระยะห่าง และเนื่องจากโลกไม่เป็นทรงกลมหรือวงรีที่สมบูรณ์แบบ ผลลัพทธ์ท่ีได้
จึงเป็นระยะทางโดยประมาณจากระยะทางจริง สูตร Haversine เป็นสูตรการหา cosine ของวงกลม 
แต่สามารถใช้ประโยชน์ส าหรับมุมเล็กๆ และระยะทางได้ดี สมการของ Haversine เป็นดังนี้ [6] 
 

         ( )        
 
       (1) 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6 

ดังนั้น การหาระยะทางระหว่างพกิัดสองพิกัดบนพื้นผิวโลกจึงหาได้จาก 
 

           √    (
     

 
)     (  )   (  )    (

      

 
)  (2) 

 

โดย           r   คือ รัศมีของโลกมีค่า 6,371 
     คือ  ลองติจูด 
   คือ ละติจูด 

 

2.1.4 การสร้างฮิสโตแกรม (Histogram) และฟังก์ช่ัน Sturge 

ฮิสโตแกรม คือกราฟที่สร้างขึ้นเพื่อใช้ศึกษาการกระจายของข้อมูล การสร้างฮิสโตแกรม ต้องแบ่ง
ข้อมูลออกเป็นช่วงๆ เรียกว่า อันตรภาคช้ัน (bin) จากนั้นนับจ านวนค่าท่ีตกอยู่ในแต่ละช่วง แต่ละ
อันตรภาคช้ันระบุเป็นช่วงข้อมูลท่ีไม่ทับซ้อนกัน ต้องอยู่ติดกันและควรมีช่วงข้อมลูเท่ากัน ฮิสโตแกรม
ใช้เพื่อประมาณความหนาแน่นของข้อมูล หรือประมาณความน่าจะเป็นของตัวแปร โดยท่ัวไปจะ
สะท้อนการกระจายตัวของตัวแปรได้อย่างแม่นย า 

การก าหนดอันตรภาคช้ัน (bin) เพื่อสร้างฮิสโตแกรม มีหลายฟังก์ช่ันท่ีใช้เช่น [7]  Square-root 
choice, Rice rule, Doane’s formula, Scott’s normal reference rule, Freedman-
Diaconis’ choice, Minimizing cross-validation extimated squared error,  และ Shimazaki 
and Shinomoto’s choice ถึงแม้จะไม่มีวิธไีหนท่ีดีท่ีสุด เนื่องจากต้องขึ้นอยู่กับข้อมูล แต่วิธีท่ีถือว่า
เป็นท่ียอมรับและใช้อย่างแพร่หลายคือ ฟังก์ช่ัน Sturges [8] ใช้สมการดังนี้ 

 
                                               (3) 

 

โดย  K  คือ อันตรภาคช้ัน 
   N คือ จ านวนของข้อมูลในชุดข้อมูล 

อย่างไรก็ตาม สมการของ Sturge ถึงแม้จะท างานได้ดีกับข้อมูลท่ีมีความต่อเนื่องและมีการแจกแจง
แบบปกติ (Normal Distribution)  สามารถแปลงข้อมูลได้อย่างสมมาตร แต่ก็ยังไม่สามารถให้
ผลลัพธ์ท่ีดีได้เมื่อปริมาณข้อมูลมีมากจนเกินไปและข้อมูลมีความเบี่ยงเบนสูง 
2.1.5 การแบ่งกลุ่มข้อมูล (Clustering Analysis) 

เป็นกระบวนการจัดกลุ่มข้อมูลท่ีมีลักษณะเหมือนกันไว้ในกลุ่มเดียวกัน โดยพิจารณาจากความ
คล้ายคลึง (Similarity) และระยะของความห่าง (Distance measure) ท่ีใช้บ่งบอกความใกล้ชิด 
เนื่องจากรูปแบบการแบ่งกลุ่มข้อมูลจากความคล้ายโดยไม่มีการก าหนดหมวดหมู่ของข้อมูลไว้ก่อน 
กล่าวคือไม่ทราบจ านวนกลุ่มล่วงหน้า จึงแตกต่างจากการแบ่งประเภทข้อมูล (Classification)  และ
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จัดเป็นการเรียนรู้แบบไม่มีผู้สอน (Unsupervised learning)  สามารถน าไปใช้ท าเหมืองข้อมูลกับ
งานหลายสาขา เช่น ชีววิทยา, ความปลอดภัย, ระบบธุรกิจอัจฉริยะและโปรแกรมสืบค้นข้อมูลใน
อินเทอร์เน็ต 

วิธีการแบ่งกลุ่มข้อมูลสามารถจัดประเภทได้ดังต่อไปนี้ [9] 
การแบ่งแบบตัดเป็นส่วน (Partitioning methods)  อัลกอริทึมในกลุ่มนี้ได้แก่ k-means การ

ท างานต้องก าหนดจ านวนกลุ่มข้อมูลท่ีต้องการแบ่ง (k) โดยในขั้นตอนนี้อาจจะต้องอาศัยผู้เช่ียวชาญ
ในการก าหนด เมื่อก าหนดค่า k แล้ว อัลกอริทึมจะประมวลผลโดยการแบ่งกลุ่มแบบสุ่มก่อนในรอบ
แรก จากนั้นก็จะค านวนหาค่ากลาง (centroid) ของแต่ละกลุ่มข้อมูล เมื่อได้ค่ากลางแล้ว จุดท่ีถูก
ก าหนดให้เข้ากลุ่มไปครั้งแรก อาจจะไม่ได้อยู่ใกล้ค่ากลางของกลุ่มท่ีถูกก าหนดในรอบแรก ต้องท าการ
จัดกลุ่มใหม่ไปยังกลุ่มท่ีจุดนั้นๆ อยู่ใกล้ค่ากลาง และค านวนหาค่ากลางของกลุ่มข้อมูลอีกครั้ง ท าแบบ
นี้ไปเรื่อยๆ จนไม่สามารถท่ีจะจัดกลุ่มข้อมูลใหม่ได้ 

การแบ่งแบบล าดับข้ัน (Hierarchical methods) วิธีการคือ ในแต่ละจุดข้อมูล ถือว่าเป็นกลุ่ม
ข้อมูลของตัวเอง จากนั้นจะท าการรวมกลุ่มข้อมูลโดยหากลุ่มข้อมูล สองอันท่ีมีระยะทาง ใกล้กันมาก
ท่ีสุด น ามารวมกัน ท าเช่นนี้ไปเรื่อยๆ ซึ่งในระหว่างทาง จ านวนกลุ่มข้อมูลจะลดน้อยลง  และแต่ละ
กลุ่มข้อมูลท่ีมีอยู่จะมีขนาดใหญ่ขึ้นเรื่อยๆ ซึ่งถ้าไม่หยุดกระบวนการนี้ จะท าให้มีเหลือเพียงกลุ่มข้อมูล
เดียวที่ครอบคลุมข้อมูลท้ังหมด  

การแบ่งแบบตาราง (Grid-based methods) นิยมใช้แบ่งข้อมูลท่ีมีขนาดใหญ่และมีหลายมิติ  
ท าการแบ่งข้อมูลเป็นตารางตามความหนาแน่นของข้อมูลในขอบเขตชุดข้อมูล ซึ่งมีข้อดีคือช่วยลด
ความซับซ้อนในการค านวณ การจัดกลุ่มด้วยวิธีนี้จะค านึงถึงพื้นท่ีโดยรอบของข้อมูล 

การแบ่งแบบวัดความหนาแน่น (Density-based methods) การแบ่งกลุ่มพิจารณาจากความ
หนาแน่นภายในกลุ่มข้อมูล โดยแยกกลุ่มท่ีมีความหนาแน่นน้อย ออกจากกลุ่มท่ีมีความหนาแน่นมาก 
ซึ่งหากจุดข้อมูลใด ไม่ได้อยู่ในกลุ่มดังกล่าวจะถือว่าเป็นจุดผิดปกติ (Noise) อัลกอริทึมท่ีได้รับความ
นิยมคือ DBSCAN 
2.1.6 การแบ่งกลุ่มข้อมูลตามความหนาแน่น (Density-Based Spatial Clustering of 
Applications with Noise: DBSCAN) 

เป็นอัลกอริทึมท่ีไม่ต้องก าหนดจ านวนกลุ่มข้อมูลท่ีต้องการแบ่ง ใช้เพื่อค้นหาความสัมพันธ์และ
โครงสร้างของข้อมูลท่ียุ่งยากแต่ยังสามารถระบุรูปแบบและคาดการณ์พฤติกรรมของข้อมูลในอนาคต
ได้ เหมาะส าหรับข้อมูลท่ีมีการกระจายตัวกันแบบไม่เป็นกลุ่มก้อน มีรูปร่างเป็นรูปทรงต่างๆ ท่ี k-
means ไม่สามารถจัดกลุ่มได้ และจัดการกับข้อมูลผิดปกติ (Noise) ได้ดี [2] [3] ผลลัพธ์ท่ีได้จากการ
จัดกลุ่มจะเป็นคลัสเตอร์ไม่จ ากัดขนาดและรูปทรง 
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2.1.6.1 นิยามของอัลกอลิทึม  

จากภาพที่ 2 อธิบายนิยมของ DBSCAN ได้ดังนี ้
a. Eps คือ รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล  ดังนั้นระยะห่างระหว่างจุดสองจุดต้องมีค่าน้อยกว่า

หรือเท่ากับ Eps 
b. MinPts คือ จ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับการสร้างจุดศูนย์กลางของกลุ่มข้อมูล (Core Point) 
c. Core Point คือ จุดท่ีเป็นแกนหลักของกลุ่มข้อมูล มีจ านวนจุดทีใกล้เคียงอยู่ภายในรัศมี 

Eps มากกว่าหรือเท่ากับ MinPts 
d. Border Point คือ จุดบนเส้นขอบของกลุ่มข้อมูลท่ีมีจ านวนจุดท่ีอยู่ใกล้เคียงภายในรัศมี 

Eps น้อยกว่า MinPts แต่ยังอยู่ในบริเวณใกล้เคียง Core Point 
e. Noise Point  คือ จุดใดๆ ท่ีไม่ได้อยู่ในกลุ่มข้อมูล 

 

                  
 

ภาพที่ 2 อธิบายนิยามของ DBSCAN 
 

2.1.6.2 การท างานของอัลกอลิทึม 

การประมวลผลเริ่มจาก การก าหนดจุดแกนกลาง (Core points) ทุกจุดในชุดข้อมูลจะถูกต้ังค่า
เป็นไม่ถูกตรวจสอบ เมื่อจุดใดท่ีอยู่ภายในระยะของ Eps ถูกเข้าถึงจากจุดแกนกลาง จุดนั้นจะถูกท า
เครื่องหมายว่าถูกตรวจสอบ จากนั้นด าเนินการส ารวจทุกจุดท่ีอยู่ใน Eps กลุ่มข้อมูล (Cluster) จะถูก
สร้างเมื่อจ านวนจุดมากกว่าหรือเท่ากับ MinPts จุดท่ีเหลือจะถูกสร้างเป็นคอลเลกชัน N. ท าซ้ าเพื่อ
ค้นหาจุดแกนกลาง และสร้างกลุ่มข้อมูลจนกว่าจะถึงจุดใด ๆ ท่ีไม่สามารถจัดสรรให้กับกลุ่มข้อมูลใด
ได้ ซึ่งจุดเหล่านั้นจะถูกก าหนดให้เป็นจุดท่ีอยู่นอกกลุ่มข้อมูล (Noise point)  

จากภาพที่ 3 แสดงการสร้างกลุ่มข้อมูล โดยจุดสีแดงคือ จุดแกนกลางของกลุ่ม ซึ่งในหนึ่งกลุ่ม
ข้อมูลสามารถมีจุดแกนกลางได้หลายจุด หากจุดแกนกลางสามารถเข้าถึงกันได้โดยอยู่ภายในรัศมี 
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Eps ระหว่างกัน จุด p เป็นจุดบนเส้นขอบของ o เพราะอยู่ในรัศมีของ o แต่มีจ านวน point น้อย
กว่า MinPts ส่วนจุด q อยู่ในรัศมีของ p ซึ่งท าให้ o สามารถเข้าถึงได้โดยผ่านจุด p ดังนั้น จุด m, n, 
o, p, และ q จึงจัดอยู่ในกลุ่มข้อมูลเดียวกัน 

 
ภาพที่ 3 แสดงการท างานของ DBSCAN 

 
DBSCAN สามารถจัดกลุ่มได้อย่างมีประสิทธิภาพด้วยชุดข้อมูลความหนาแน่นเดียว อย่างไรก็ตาม

จะมีปัญหาเกี่ยวกับชุดข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน ดังนั้นจึงมีการพฒันาอัลกอริทึมเพื่อใช้
เพิ่มประสิทธิภาพการท างานให้แก่ DBSCAN 

OPTICS เป็นอัลกอริทึมท่ีมีแนวความคิดเดียวกับ DBSCAN แต่สามารถแก้ไขจุดอ่อนการท างาน
ของ DBSCAN กับข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกันได้ โดยท าการเรียงล าดับข้อมูลเพื่อหาจุดท่ีใกล้
กัน และพิจารณาระยะทางระหว่างจุดเพื่อแสดงถึงความหนาแน่น และการเป็นสมาชิกของกลุ่ม
เดียวกัน 

VDBSCAN พัฒนาขึ้นเพื่อแกไ้ขปัญหาจุดอ่อนของ DBSCAN ท่ีไม่สามารถท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพเมื่อข้อมูลมีความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน โดยใช้การก าหนด Eps ท่ีเหมาะสมให้แก่ความ
หนาแน่นในแต่ละระดับ ซึ่งจะกล่าวถึงวิธีการท างานเพิ่มเติมในหัวข้อท่ี 2.2.1.2 

HDBSCAN พัฒนาต่อเนื่องจาก DBSCAN โดยใช้เทคนิคการแบ่งกลุ่มข้อมูลแบบล าดับขั้น 
(Hierarchical methods) มาประยุกต์ใช้ นอกจากนี้ยังให้ความส าคัญกับจุดท่ีเป็นแกนหลักของกลุ่ม
ข้อมูล โดยไม่สนใจจุดบนเส้นขอบของกลุ่ม ซึ่งผลลัพธ์ท่ีได้จากการแบ่งกลุ่ม จะเป็นกลุ่มของคลัสเตอร์
ท่ีมีความเป็นไปได้ว่าจะถูกแบ่งกลุ่มด้วย DBSCAN 

ประสิทธิภาพการท างานของ DBSCAN ขึ้นอยู่กับการเลือกใช้พารามิเตอร์ จ านวนจุดขั้นต่ าสุด
ส าหรับการสร้างจุดศูนย์กลางของกลุ่มข้อมูล (MinPts)  เป็นพารามิเตอร์ท่ีง่ายท่ีสุดในการตั้งค่า 
โดยท่ัวไปมักก าหนดไว้เท่ากับ 2 ส าหรับข้อมูลหนึ่งมิติ พารามิเตอร์ท่ียากต่อการตั้งค่าคือ รัศมีระหว่าง
จุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) แต่มีข้อพิจารณาว่า ควรจะมีขนาดเล็กมากท่ีสุด โดยข้ึนอยู่กับระยะทาง
ระหว่างข้อมูล หรือผู้เช่ียวชาญเป็นผู้ก าหนด แต่ในกรณีท่ีข้อมูลมีปริมาณมากก็ควรก าหนดให้
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เหมาะสมตามปริมาณของข้อมูล มีการน าเสนออัลกอริทึมเพื่อเลือกพารามิเตอร์เพื่อใช้ส าหรับการ
ท างานของ DBSCAN [10]  ไว้หลากหลายวิธี ดังนี้  
ตารางท่ี 1 อัลกอริทึมการเลือกพารามิเตอร์เพื่อใช้แบ่งกลุ่มของ DBSCAN 

อัลกอริทึม พารามิเตอร์ ประสิทธิภาพ 

DMDBSCAN k 
สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกันได้ 
และให้ผลลัพธ์ท่ีดีในการแบ่งกลุ่ม 

LDBSCAN 
MinPts, LOFUD, 

pct 
สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกันได้ 

EDBSCAN         
สามารถแยกคลัสเตอร์ออกจากกันได้ชัดเจนแม้จะอยู่
ติดกัน และแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกัน
ได้ 

DBSCAN-GM - 
ก าหนดพารามิเตอร์ได้อย่างอิสระ การท างานมีประสิทธิ
มากกว่า DBSCAN, KMeans และ G-Mean 

VDBSCAN - 
ก าหนดพารามิเตอร์ได้อย่างอิสระ สามารถแบ่งกลุ่ม
ข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกันได้ 

FNDBSCAN       
สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นแตกต่างกันได้ 
ประมวลผลได้เร็วกว่าอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่ม FJP และ 
NRFJP 

Soft-DBSCAN          
สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลได้แม่นย ามากกว่าอัลกอรึทึม 
FCM และสามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีมีความหนาแน่น
แตกต่างกันได้ 

Active-
DBSCAN 

N, b, B สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลได้แม่นย ามากกว่าอัลกอรึทึมอื่นๆ 

FDBSCN          
สามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลได้แม่นย ามากกว่า DBSCAN 
และ Eps มีผลกระทบอย่างรวดเร็วต่อการท างาน 

Fast Parzen-
Window 

theshold สามารถท างานได้เร็วมากกว่า DBSCAN 
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2.2 งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัยนี้ แบ่งออกเป็นประเภท 3 ประเภทคือ พื้นท่ีและการแบ่งกลุ่ม
ข้อมูลตามความหนาแน่น (Density-Based Spatial Clustering of Applications with Noise: 
DBSCAN) การเลือกพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมในการท างานของอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความ
หนาแน่น และการค้นหาจุดท่ีน่าสนใจ 
2.2.1 การแบ่งกลุ่มข้อมูลตามความหนาแน่น 

2.2.1.1 Density-Based Spatial Clustering of Applications with Noise (DBSCAN)  

Density-Based Spatial Clustering of Applications with Noise (DBSCAN) [2] โดย 
Martin Ester, Hans-Peter Kriegel, Jörg Sander และ Xiaowei Xu ในปี พ.ศ. 2539 เป็นอีกหนึ่ง
วิธีในการแบ่งกลุ่มข้อมูลท่ีได้รับความนิยม  DBSCAN ผลลัพธ์ของการแบ่งกลุ่มจะให้กลุ่มข้อมูลท่ีมี
ขนาด รูปร่างอิสระ และหลากหลายรูปแบบ การท างานของอัลกอริทึมจ าเป็นต้องใช้พารามิเตอร์สอง
ค่าท่ีมีส าคัญเป็นอย่างมากในการประมวลผล ประกอบด้วย รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (radius 
epsilon: Eps) และจ านวนจุดขั้นต่ าสุดในการสร้างกลุ่มข้อมูล (Minimum Points: MinPts)  

การประมวลผลเริ่มจาก การก าหนดจุดแกนกลาง (Core points) ทุกจุดในชุดข้อมูลจะถูกต้ัง
ค่าเป็นไม่ถูกตรวจสอบ เมื่อจุดใดท่ีอยู่ภายในระยะของ Eps ถูกเข้าถึงจากจุดแกนกลาง จุดนั้นจะถูก
ท าเครื่องหมายว่าถูกตรวจสอบ จากนั้นด าเนินการส ารวจทุกจุดท่ีอยู่ใน Eps กลุ่มข้อมูล (Cluster) จะ
ถูกสร้างเมื่อจ านวนจุดมากกว่าหรือเท่ากับ MinPts จุดท่ีเหลือจะถูกสร้างเป็นคอลเลกชัน N. ท าซ้ า
เพื่อค้นหาจุดแกนกลาง และสร้างกลุ่มข้อมูลจนกว่าจะถึงจุดใด ๆ ท่ีไม่สามารถจัดสรรให้กับกลุ่มข้อมูล
ใดได้ ซึ่งจุดเหล่านั้นจะถูกก าหนดให้เป็นจุดท่ีอยู่นอกกลุ่มข้อมูล (Noise point) DBSCAN สามารถจัด
กลุ่มได้อย่างมีประสิทธิภาพด้วยชุดข้อมูลความหนาแน่นเดียว อย่างไรก็ตามจะมีปัญหาเกี่ยวกับชุด
ข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน 
2.2.1.2 Varied Density Based Spatial Clustering of Applications with Noise (VDBSCAN) 

Varied Density Based Spatial Clustering of Applications with Noise (VDBSCAN) 
[11] พัฒนาขึ้นเพื่อแกไ้ขปัญหาจุดอ่อนของ DBSCAN ท่ีไม่สามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพเมื่อ
ข้อมูลมีความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน แนวคิดของอัลกอริทึมนี้คือ การเลือก Eps ในแต่ละระดับความ
หนาแน่น ซึง่ Eps ค านวณจากการหาระยะทางระหว่างจุดไปยังจุดเพื่อนบ้านท่ีใกล้ท่ีสุดล าดับท่ี k 
ตามท่ีถูกก าหนดไว้ล่วงหน้าโดยผู้เช่ียวชาญ ซึ่งค่า k ดังกล่าวนี้ถูกน ามาใช้เป็น MinPts เมื่อท าการ
ประมวลผลด้วย DBSCAN อัลกอลิทีมจะด าเนินการแบ่งกลุ่มตาม Eps ในแต่ละระดับความหนาแน่น 
หากจุดใดถูกก าหนดเข้ากลุ่มแล้ว ในรอบต่อไปจะไม่ถูกน ามาจัดกลุ่มอีก  จากภาพที่ 4 แสดงลักษณะ
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กราฟ k-dist ท่ีสร้างจากการเรียงล าดับระยะทางระหว่างจุดไปยังจุดท่ีใกล้ท่ีสุดล าดับท่ี k จากน้อยไป
มาก โดยเปรียบเทียบให้เห็นข้อแตกต่างของลักษณะเส้นกราฟระหว่างข้อมูลมีความหนาแน่นระดับ
เดียว ดังแสดงในเส้น A กับข้อมูลท่ีมีความหนาแน่นหลายระดับดังแสดงในเส้น B 

 
ภาพที่ 4 กราฟ k-dist แสดงการเปรียบเทียบลักษณะความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน [11] 

2.2.2 การเลือกพารามิเตอร์ 

2.2.2.1 A Dynamic Method for Discovery Density Varied Cluster (DMDBSCAN) 

A Dynamic Method for Discovery Density Varied Clusters (DMDBSCAN) [12] 
เนื่องจากปัญหาของ DBSCAN คือไม่สามารถจัดการกับการกระจายตัวของข้อมูลท่ีมีความหนาแน่น
มากๆ ได้ ดังนั้นเพื่อท าการปรับปรุงการท างานของ DBSCAN ให้มีประสิทธิภาพยิ่งขี้น งานวิจัยจึง
น าเสนอวิธีการก าหนดรัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) แบบอัตโนมัติ สามารถเปล่ียนแปลงตาม
ระยะทางระหว่างจุด k ไปยังจุดท่ีใกล้ท่ีสุด โดยล าดับจุดท่ีใกล้ท่ีสุดท่ีน ามาค านวณจะถูกก าหนดไว้
ล่วงหน้า และน ามาใช้เป็น จ านวนจุดขั้นต่ าสุด (MinPts)  

ค่า Eps ท่ีเหมาะสมถูกเลือกจากกราฟของระยะทางระหว่างจุด k ไปยังจุดท่ีใกล้ท่ีสุด ท่ีถูก
เรียงล าดับระยะทางจากน้อยไปหามาก ซึ่งเรียกว่า k-dist ลักษณะกราฟแสดงตามภาพท่ี 5 (ก)  
บริเวณท่ีแสดงจุดเปล่ียนแปลงของกราฟจะถูกเลือกให้เป็นค่า Eps เพื่อน ามาให้เป็นพารามิเตอร์
ส าหรับการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN ขนาดของ Eps จะเปล่ียนแปลงไปตามจ านวนของ MinPts 
แต่ไม่ได้เปล่ียนแปลงอย่างรวดเร็วหรือทันที 

ในกรณีท่ีข้อมูลมีความหนาแน่นแตกต่างกัน กราฟ k-dist แสดงดังภาพที่ 5 (ข) ซึ่งการท างาน
ของ DMDBSCAN จะก าหนดระดับความหนาแน่น และหาค่า Eps ในแต่ละระดับความหนาแน่น จาก 
(ข) ความหนาแน่นของข้อมูลแบ่งเป็น 3 ระดับ คือ เส้น a และ b ก าหนดเป็น Eps1 เส้น c ก าหนด
เป็น Eps2 และเส้น e กับ f สามารถก าหนดเป็น Eps3 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

13 

 
ภาพที่ 5 กราฟแสดงการเลือกค่า Eps [12] 

 
2.2.2.2 AutoEpsDBSCAN : DBSCAN with Eps Automatic for Large Dataset 

AutoEpsDBSCAN : DBSCAN with Eps Automatic for Large Dataset [13] น าเสนอวิธี
ก าหนดช่วงรัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) และจ านวนจุดขั้นต่ าสุด (MinPts) ท่ีเหมาะสมอย่าง
อัตโนมัติ เพื่อแก้ปัญหาในกรณีท่ีผู้เช่ียวชาญไม่สามารถก าหนดพารามิเตอร์ได้ และส าหรับข้อมูลท่ีมี
ความหนาแน่นแตกต่างกัน  

ขั้นตอนการก าหนดพารามิเตอร์มีวิธีท่ีแตกต่างจาก VDBSCAN โดยหาค่าของ Eps จาก
ค่าเฉล่ียของระยะทางของทุกจุดไปยัง k และจุดท่ีอยู่ใกล้ท่ีสุด ในขณะท่ี VDBSCAN ค านวณระยะทาง
เฉพาะตามจ านวนจุดท่ีก าหนดไว้เท่านั้น น าระยะทางท่ีได้สร้างเป็นกราฟ k-dist โดยเรียงล าดับ
ระยะทางจากน้อยไปมาก ลักษณะกราฟที่ได้แสดงเช่นเดียวกับ k-dist ของ  VDBSCAN ซึ่งแสดงให้
เห็นถึงระดับความหนาแน่นท่ีแตกต่างกันเป็นช้ันๆ คล้ายข้ันบันได  เลือกค่า Eps ท่ีเหมาะสมในแต่ละ
ช้ัน โดยค านวณหาค่าความลาดชันระหว่างช้ันความหนาแน่นตามเกณฑ์ท่ีก าหนด ซึ่งจะท าให้ได้ค่า 
Eps ท่ีแตกต่างกัน หลังจากนั้นให้ค านวณหาค่า MinPst จากค่าเฉล่ียของจ านวนจุดภายในแต่ละช่วง 
Eps 

เมื่อก าหนดพารามิเตอร์ได้แล้ว น าไปแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึม DBSCAN ในแต่ละช่วง
ของ Eps และ MinPts ซึ่งข้อมูลจุดใดถูกแบ่งกลุ่มแล้วจะไม่ถูกน ามาจัดกลุ่มส าหรับการประมวลผลใน
รอบถัดไปเช่นเดียวกับ VDBSCAN 
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2.2.3 การค้นหาจุดท่ีน่าสนใจ 

2.2.3.1 Determination of Optimal Epsilon (Eps) Value on DBSCAN Algorithm to 
Clustering Data on Peatland Hotspots in Sumatra 

Determination of Optimal Epsilon (Eps) Value on DBSCAN Algorithm to 
Clustering Data on Peatland Hotspots in Sumatra [14] น าวิธีการเลือกพารามิเตอร์จาก
แนวคิดของ DMDBSCAN ไปประยุกต์ใช้เพื่อค้นหาสถานท่ีส าคัญบนเกาะสุมาตรา ซึ่งก าหนด MinPts 
เท่ากับ 3 จากนั้นค านวณหาค่า Eps ท่ีเหมาะสมจากกราฟ k-dist เลือกค่า Eps จากจุดท่ีท าให้กราฟ
เกิดการลาดเอียงขึ้นจากสูตร (y2-y1)/(x2-x1) ก าหนดอัตราส่วนการเปล่ียนแปลงท่ี 1% ดังนั้นความ
ความลาดเอียงท่ีเท่ากับ 1% จะถูกเลือกเป็นค่า Eps  

ผลลัพธ์การแบ่งกลุ่มโดยใช้พารามิเตอร์ท่ีเลือกด้วย DBSCAN พบว่าสามารถจัดแบ่งกลุ่มข้อมูล
และจ าแนกเป็นจุดฮอตสปอตบนเกาะสุมาตรา พร้อมท้ังพบบริเวณท่ีมีความหนาแน่นสูงสุดคือจังหวัด
เรียว ซึ่งอยู่ในกลุ่มท่ี 1 
2.2.3.2 Exploiting Taxi Demand Hotspots Based on Vehicular Big Data Analytics 

Exploiting Taxi Demand Hotspots Based on Vehicular Big Data Analytics [15] 
น าเสนอการค้นหาจุด hotspots จากข้อมูลการรับผู้โดยสารของรถแท็กซี่ด้วยอัลกอริทึมท่ีเรียกว่า 
GD-DBSCAN ซึ่งเป็นอัลกอรึทึมท่ีพัฒนาขึ้นเพื่อใช้เพิ่มประสิทธิภาพการแบ่งกลุ่มข้อมูลของ DBSCAN 
โดยประยุกต์ใช้เทคนิคของ Grid ในการแบ่งพื้นท่ี ผลลัพธ์ท่ีได้ประกอบด้วยพื้นท่ีนั้นและพื้นท่ีรอบๆ ท่ี
ท าการแบ่ง จากนั้นจัดโครงสร้างของข้อมูลการรับผู้โดยสารภายในแต่ละพื้นท่ี ด้วยอัลกอริทึม Kd-
tree  อีกครั้ง ก่อนท่ีจะน าไปแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN   

จากการทดลองน าอัลกอริทึม GD-DBSCAN แบ่งกลุ่มข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารในเซี่ยงไฮ้
จ านวน 10,000 ข้อมูล พบว่าสามารถแบ่งกลุ่มข้อมูลได้เหมือนกับการใช้อัลกอริทึม DBSCAN และยัง
ลดความซับซ้อนของการท างาน ท าให้สามารถปรับปรุงประสิทธิภาพการประมวลผลได้อย่างน้อย 
10% เมื่อเทียบกับด้วย DBSCAN 
2.2.3.3 P-DBSCAN: A density based clustering algorithm for exploration and analysis 
of attractive areas using collections of geo-tagged photos 

P-DBSCAN: A density based clustering algorithm for exploration and analysis of 
attractive areas using collections of geo-tagged photos [16] ซึ่งเป็นอัลกอริทึมการจัดกลุ่ม
ตามความหนาแน่นแบบใหม่ท่ีพัฒนาต่อเนื่องจาก DBSCAN ส าหรับการวิเคราะห์สถานท่ีและ
เหตุการณ์ โดยใช้ชุดภาพถ่ายท่ีติดแท็กทางภูมิศาสตร์ (geo-tagged photos) โดยเมื่อน าไปแบ่งกลุ่ม
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ข้อมูลภาพถ่ายท่ีมีการติดแท็กทางภูมิศาสตร์ ในพื้นท่ีของวอชิงตันดีซี พบว่าสามารถแสดงให้เห็นพื้นท่ี
ท่ีเป็นจุดฮอตสปอต และแสดงให้เห็นว่าการก าหนดพารามิเตอร์โดยความหนาแน่นก าหนดตามจ านวน
ประชากรในพื้นท่ี และการปรับความหนาแน่นมีผลต่อการแบ่งกลุ่มข้อมูล 
2.2.3.4 Detecting Hotspots from Taxi Trajectory Data Using Spatial 

Detecting Hotspots from Taxi Trajectory Data Using Spatial [17] งานวิจัยน าเสนอ
การแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยเทคนิคของต้นไม้ตัดสินใจ (Decision tree) เพื่อค้นหาจุดฮอตสปอต 
(hotspot)  จากข้อมูลวิถีการเดินทางของรถแท็กซี่ท่ีให้บริการในเมืองอู่ฮั่น (Wuhan) ในช่วงวันหยดุ 
วันธรรมดา และวันหยุดสุดสัปดาห์ โดยผลลัพธ์เปรียบเทียบและวิเคราะห์แผนผังการกระจาย
ฮอตสปอตในวันหยุดและวันหยุดสุดสัปดาห์พบว่ารูปแบบการแพร่กระจายของฮอตสปอตในช่วงเวลา
ท่ีเลือกมีความคล้ายคลึงกัน แต่อย่างไรก็ตาม พบว่าวันหยุด วันธรรมดา และวันหยุดสุดสัปดาห์ มี
อิทธิพลต่อความแตกต่างของการกระจายตัวของข้อมูล ส่งผลให้มีผลต่อการปรากฎขึ้นของจุด
ฮอตสปอต 
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บทท่ี 3  
การออกแบบอัลกอริทึม 

การท างานของอัลกอริทึมแบ่งกลุ่มข้อมูลตามความหนาแน่น (DBSCAN) จ าเป็นต้องใช้
พารามิเตอร์ 2 พารามิเตอร์คือ รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) และ จ านวนจุดต่ าสุดเพื่อก าหนด
จุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts)   โดยท่ัวไป ผู้เช่ียวชาญหรือผู้ท่ีมีความรู้ความเข้าใจในข้อมูลมักระบุ
จ านวนของจุดต่ าสุดไว้ล่วงหน้า เพื่อท่ีจะใช้หารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล แต่ในกรณีท่ีผู้ใช้งานไม่
สามารถระบุจ านวนของจุดต่ าสุดได้เหมาะสมหรือเมื่อข้อมูลมีปริมาณมาก พารามิเตอร์ท่ีน ามาใช้ใน
การแบ่งกลุ่มควรก าหนดจากลักษณะและปริมาณของข้อมูล โดยงานวิจัยเสนอขั้นตอนก าหนด
พารามิเตอร์จากความหนาแน่นและปริมาณของข้อมูลแบบอัตโนมัติ เพื่อใช้ส าหรับการแบ่งกลุ่มข้อมูล
ด้วยอัลกอริทึมแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น ดังท่ีแสดงในภาพที่ 6 

 
 

ภาพที่ 6 แสดงขั้นตอนการก าหนดพารามิเตอร์แบบอัตโนมัติ 
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จากภาพที่ 6 สามารถอธิบายรายละเอียดขั้นตอนของการก าหนดพารามิเตอร์แบบอัตโนมัติดังต่อไปนี้  
3.1 ค านวนหาระยะทางระหว่างพิกัด  

For each point, calculate the distance to all other points. 
ค านวนหาระยะทางจากพิกัดไปยังทุกพิกัดท่ีอยู่ในชุดข้อมูล โดยใช้ฟังก์ช่ัน Haversine ซึ่งเป็น

ฟังก์ช่ันท่ีใช้ในการค านวนหาระยะทางระหว่างจุดสองจุด ผลลัพธ์ท่ีได้เป็นชุดข้อมูลของระยะทาง
ระหว่างพิกัดท่ีมีหน่วยเป็นเมตร 

 
ภาพที่ 7 แสดงตัวอย่างการค านวณระยะทางระหว่างพิกัด 

 
3.2 หาช่วงระยะทางระหว่างพิกัดที่น้อยที่สุด  

Determine the lowest range of distances. 
โดยบริเวณท่ีเป็นจุดสนใจจะต้องแสดงถึงความหนาแน่นและมีการกระจุกตัวของข้อมูล ระยะทาง

ระหว่างพิกัดจึงควรเป็นช่วงระยะทางท่ีน้อยท่ีสุด การหาช่วงระยะทางดังกล่าวในการวิจัยนี้หาได้จาก
สูตร Sturges’rule  ตามสูตรท่ี (4) แบ่งช่วงชุดข้อมูลระยะทางระหว่างพิกัด จากนั้นเลือกช่วงข้อมูลท่ี
น้อยท่ีสุด  

 

Lowest range =                                              
             

  (4)

 
โดย 1 + 3.322 log N คือ Sturge’s rule และ N จ านวนข้อมูลในชุดข้อมูล 
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3.3 น าช่วงข้อมูลระยะทางที่ได้จากผลลัพธ์ในขอ้ 3.2 สร้างเป็นกราฟ  

Plot a distance graph by number of points and its neighbors and Select Eps 
values. 

เมื่อได้ผลลัพธ์จากเป็นช่วงข้อมูลท่ีน้อยท่ีสุด น าผลดังกล่าวมาสร้างเป็นกราฟ โดยก าหนดช่วง
ระยะทางโดยใช้สูตรที่ (4) อีกครั้ง ซึ่งลักษณะกราฟจะแสดงแตกต่างกันดังภาพที่ 8 กราฟ (ก) มีความ
แตกต่างของระยะทางท่ีชัดเจน สามารถเลือกค่าของรัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) ได้จาก
ต าแหน่งท่ีแสดงถึงจุดท่ีมีความหนาแน่นสูง คือบริเวณท่ีมีการเปล่ียนแปลงสูงสูดในแต่ละช่วงระยะของ
เส้นกราฟ ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) ท่ีสามารถระบุได้คือ 20 60 และ 100 ส่วนกราฟ
แสดงดัง (ข)  ไม่สามารถระบุความแตกต่างของระยะทางได้อย่างชัดเจน สามารถเลือกค่าของรัศมี
ระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) ได้จากทุกต าแหน่งของช่วงระยะของเส้นกราฟ จากกราฟที่แสดง 
สามารถระบุค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลได้ดังนี้ 10 20 30 40 50 60 70 80 90 และ 100 
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ภาพที่ 8 แสดงกราฟเพื่อใช้หาค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) 

 
3.4 หาจ านวนจุดต่ าสุดเพื่อก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) 

Find MinPts for each Eps level.  
เมื่อสามารถระบุค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) จากนั้นน ามาใช้หาจ านวนจุดต่ าสุดเพื่อ

ก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) โดยนับจ านวนคู่พิกัดท่ีอยู่ภายในระยะรัศมีระหว่างจุดในกลุ่ม
ข้อมูลในแต่ละช่วงค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลท่ีหาได้จากข้อ 3.3 แล้วสร้างเป็นฮิสโตแกรม โดย
ก าหนดการหาช่วงข้อมูลตามสูตร (4)  เลือกค่าสูงสุดจากช่วงข้อมูลท่ีมีจ านวนความถ่ีของข้อมูลมาก
ท่ีสุดเป็นจ านวนจุดต่ าสุดเพื่อก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts)  ดังภาพที่ 9 เมื่อรัศมีระหว่างจุด
ในกลุ่มข้อมูล (Eps)  = 10  จุดต่ าสุดเพื่อก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) = 8 
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ภาพที่ 9 แสดงฮิสโตแกรมเพื่อใช้หาจ านวนจุดต่ าสุดส าหรับก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) 
 

3.5 จัดกลุ่มข้อมูล 

เมื่อก าหนดค่าพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมท้ังสองพารามิเตอร์ได้เรียบร้อยแล้ว กระบวนการต่อมาคือ
ท าการจัดกลุ่มข้อมูลโดยใช้อัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น (DBSCAN) ตามภาพที่ 10 
อัลกอริทึมจะจัดกลุ่มตามรัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) และจ านวนจุดต่ าสุด (MinPts) พิกัดใดท่ี
ไม่ถูกจัดให้เข้ากลุ่มจะถือว่าเป็น Noise  และจะถูกน าไปจัดกลุ่มโดยใช้พารามิเตอร์ในชุดถัดไป  
ด าเนินการไปเรื่อยๆ จนครบจ านวนชุดพารามิเตอร์ส าหรับชุดข้อมูลนั้น จึงจะเสร็จส้ินการแบ่งกลุ่ม
ข้อมูล 
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ภาพที่ 10 กระบวนการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึม DBSCAN โดยใช้พารามิเตอร์ท่ีก าหนดแบบ
อัตโนมัติ 

.   
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บทท่ี 4  
การทดลองและผลการทดลอง 

วิทยานิพนธ์ฉบับนี้แบ่งการทดลองเป็น  6 ส่วน เพื่อแสดงให้เห็นถึงผลลัพธ์ของการค้นหาพื้นท่ีท่ี
เป็นจุดสนใจ จากการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น โดยใช้
พารามิเตอร์ท่ีน าเสนอในงานวิจัยนี้ แบ่งออกได้ดังต่อไปนี้   

1) การทดลองการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่นและการกระจายข้อมูลท่ีแตกต่างกัน 
2) การทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ท่ีน าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีได้จาก DMDBSCAN 
3) การทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ท่ีน าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีได้จาก VDBSCAN 
4) การทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ท่ีน าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีได้จาก AutoEpsDBSCAN 
5) การทดลองการแบ่งกลุ่มในวันท่ีแตกต่างกัน 
6) การทดลองเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลโดยใช้พารามิเตอร์ท่ีน าเสนอกับแผนท่ีออนไลน์ 
 

4.1 ระบบที่ใช้ในการทดลอง 

ระบบท่ีใช้ในการทดลอง สามารถสรุปได้ดังนี้ 
4.1.1 คอมพิวเตอร์ท่ีใช้ท าการทดลอง และการพัฒนาโปรแกรม 

ด าเนินการทดลองงานวิจัยนี้บนเครื่องคอมพิวเตอร์ท่ีมีหน่วยประมวลผลกลาง Intel Core i5-
7200U ความเร็ว 2.7 Ghz หน่วยความจ าขนาด 12 GB ระบบปฎิบัติการ Windows 10 64 bits 

พัฒนาโปรแกรมโดยใช้ภาษา R v 3.4.1 บน RStudio v. 1.1.1419 
4.1.2 ข้อมูลท่ีใช้ในการทดลอง 

ข้อมูลดิบท่ีได้จากเครื่องบันทึกการรับส่งผู้โดยสารอยู่ในรูปแบบของไฟล์เอกซ์เอ็มแอล แต่
เนื่องจากงานวิจัยนี้ต้องการใช้ข้อมูลท่ีเป็นจุดรับส่งผู้โดยสารเท่านั้น จึงต้องสกัดข้อมูลเพื่อระบุพิกัด
การรับส่งผู้โดยสาร [18] ดังนี้  

การสกัดเพื่อระบุพิกัดการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ สามารถระบุได้จากการเปล่ียนแปลงของ
มิเตอร์ไฟที่แสดงสถานะรถว่าง โดยเมื่อมีการรับผู้โดยสารขี้นรถ คนขับรถแท็กซี่จะท าการกดมิเตอร์ไฟ
ให้ดับลง ข้อมูลท่ีถูกบันทึกจะระบุสถานะในฟิวส์ข้อมูล passenger_flag = 0 เมื่อถึงจุดหมาย 
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คนขับรถแท็กซี่จะท าการกดมิเตอร์ไฟแสดงให้สว่างขี้น ข้อมูลท่ีถูกบันทึกจะระบุสถานะในฟิวส์ข้อมูล 
passenger_flag = 1 ท้ังนี้ยังพิจารณาถึงสถานะของเครื่องยนต์ ท่ีระบุในฟิวด์ engine_flag = 1 
หมายถึงเครื่องยนต์ติด และ engine_flag = 0 หมายถึงเครื่องยนต์ดับ นอกจากนี้ยังต้องมีเงื่อนไขอืน่
ดังนี ้

 ตลอดการเดินทางสถานะเครื่องยนต์ต้องเป็น 1 ตลอดเวลา 

 ข้อมูลการเดินทางจะต้องไม่มีข้อมูลท่ีสูญหาย โดยพิจารณาจากข้อมูลท่ีติดกัน จะต้องมี
เวลาห่างกันไม่เกิน 3 นาที 

 ข้อมูลการเดินทางนั้นต้องมีระยะห่างระหว่างจุดเริม่ต้นและจุดส้ินสุดมากกว่า 1 
กิโลเมตร 

 ข้อมูลการเดินทางจะต้องมีข้อมูลมากกว่า 3 บันทึก 

 ข้อมูลการเดินทางท่ีได้จะต้องไม่มีข้อมูลพิกัดท่ีผิดพลาด โดยพิจารณาจากความเร็ว ท่ี
ค านวณจากระยะห่างและเวลาของข้อมูล โดยเวลาท่ีติดกันจะต้องไม่มากกว่า 150 
กิโลเมตรต่อช่ัวโมง 

 เวลารวมตลอดท้ังการเดินทางต้องไม่มากกว่า 6 ช่ัวโมง เพื่อท าการกรองข้อมูลการ 
เดินทางท่ีเดินทางไปต่างจังหวัดหรือเกิดข้อผิดพลาดของสัญญาณแสดงสถานะ ผู้โดยสาร 

จากเงื่อนไขเบื้องต้น ได้ผลลัพธ์สถานะการการรับส่งผู้โดยสารดังนี้  

 tipstatus = O (engine_flag = 1 and passenger_flag = 0) หมายถึพิกัดแรกที่มี
ผู้โดยสารอยู่บนรถ 

 tipstatus = D (engine_flag = 1 and passenger_flag = 1) หมายถึพิกัดสุดท้ายท่ีมี
ผู้โดยสารอยู่บนรถ 

ข้อมูลท่ีใช้ในการทดลองในงานวิจัยนี้ เป็นข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ซึ่งผ่านการสกัด
จากเงื่อนไขท่ีกล่าวเบ้ืองต้น โดยเก็บข้อมูลของรถแท็กซี่ท่ีให้บริการในเขตกรุงเทพมหานครจ านวน 
2,375 คัน ระยะเวลา 8 เดือน (กุมภาพันธ์ – กันยายน 2559) จ านวน 128,082,024 รายการ  ฟิวด์
ข้อมูลและตัวอย่างการเก็บข้อมูลแสดงในตารางท่ี 2 
ตารางท่ี 2 ฟิวด์ข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ 

ฟิวด์ ค าอธิบาย 
vehicle_id รหัสของรถแท็กซี่ 
tripid รหัสของเท่ียวโดยสารของรถแท็กซี่ 
latitude พิกัดละติจูด 
longitude พิกัดลองจิจูด 
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gps_timestamp วันและเวลาท่ีบันทึก 
tripstatus สถานะการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ ประกอบด้วย O = Origin (จุดรับ) 

D = Destination (จุดส่ง) 
 

 
ภาพที่ 11 แสดงตัวอย่างรายการข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารของรถแท็กซี่ 
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4.3 ผลการทดลองการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นที่ทีมี่ความหนาแน่นและการกระจายข้อมูลที่แตกต่าง
กัน 

งานวิจัยท าการทดลองโดยใช้ข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารจ านวน  1 วัน โดยพิจารณาเลือกจาก
ปริมาณข้อมูลท่ีมากท่ีสุดในพื้นท่ีท่ีท าการทดลองจากจ านวนข้อมูลระยะเวลา  9 เดือน เพื่อก าหนด
พารามิเตอร์แบบอัตโนมัติส าหรับใช้แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น 
(DBSCAN) โดยพื้นท่ีตัวอย่างมีความหนาแน่นและการกระจายข้อมูลท่ีแตกต่างกัน สามารถแบ่งระดับ
การกระจายข้อมูลออกเป็น 2 ประเภทคือ การกระจายตัวและความหนาแน่นระดับเดียว (Single-
density distribution) และการกระจายตัวและความหนาแน่นหลายระดับ (Multi-density 
distributions)  พื้นท่ีตัวอย่างส าหรับการทดลองแสดงดังต่อไปนี้ 

1) พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลน้อย การกระจายตัวและความหนาแน่นระดับเดียว (Low population 
and single-density distribution) ประกอบด้วยจ านวนข้อมูลการรับส่งผู้โดยสาร 640 - 882 
เท่ียว มีปริมาณมากท่ีสุดในวันอังคาร เดือนกรกฎาคม 
2) พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจายตัวและความหนาแน่นหลายระดับ (Medium 
population and multi-density distribution) ประกอบด้วยจ านวนข้อมูลการรับส่งผู้โดยสาร 
4,672– 5,657 เท่ียว มีปริมาณมากท่ีสุดในวันเสาร์ เดือนมีนาคม 
3) พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลมาก การกระจายตัวและความหนาแน่นหลายระดับ (High population 
and multi-density distribution) ประกอบด้วยจ านวนข้อมูลการรับส่งผู้โดยสาร 6,260 – 
6,534 เท่ียว มีปริมาณมากท่ีสุดในวันพฤหัสบดี เดือนมีนาคม 

 

 
ภาพที่ 12 แสดงตัวอย่างการกระจายตัวของข้อมูลการรับส่งผู้โดยสารในพื้นท่ีท่ีแตกต่างกัน 
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จากวิธีการก าหนดพารามิเตอร์อัตโนมัติในบทท่ี 3 สามารถก าหนดพารามิเตอร์คือ รัศมีระหว่าง
จุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) และจ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) เพื่อ
แบ่งกลุ่มข้อมูล  กราฟแสดงการหารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีต่างๆ แสดงดังในภาพที่ 13 
โดย (ก) และ (ข) ลักษณะกราฟสามารถระบุความแตกต่างของระยะทางท่ีชัดเจน จึงพิจารณาเลือกค่า
รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลจากจุดท่ีสูงท่ีสุดในแต่ละช่วงข้อมูลท่ีท าให้กราฟมีการเปล่ียนแปลง  ส่วน 
(ค) ความแตกต่างของระยะทางมีความลาดชันขึ้นเรื่อย ไม่สามารถระบุจุดเปล่ียนแปลงของกราฟอย่าง
ชัดเจน จึงพิจารณาเลือกรัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลจากช่วงระยะทางท้ังหมด 
ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล บนพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลน้อย คือ 76 339 414 และ 527 
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ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล บนพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง คือ 48 165 329 375 และ 422 

 
 

ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล บนพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลมาก คือ 24 47 70 93 116 139 162 185 
208 231 254 277 300 323 346 369 392 415 428 และ 461 
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ภาพที่ 13 กราฟแสดงค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) ในแต่ละพื้นท่ี 

 
โดยผลลัพธ์ท่ีได้จากการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่นได้ดังนี้ 

ตารางท่ี 3 ตารางแสดงผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN โดยใช้พารามิเตอร์จากวิธีที่น าเสนอ 

พื้นท่ี 
จ านวนข้อมูลรับ-

ส่ง ผู้โดยสาร 
Eps  

(เมตร) 
MinPts 
(Points) 

Cluster 
Noise 

(Points) 
พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลน้อย 
การกระจายตัวและความ
หนาแน่นระดับเดียว 

882 76 8 16 554 
554 339 19 5 419 
419 414 9 8 154 
154 527 11 0 154 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปาน
กลาง 
การกระจายตัวและความ
หนาแน่นหลายระดับ 

5,657 48 21 18 4,432 
4,432 165 31 18 3,270 
3,270 329 57 1 3,213 
3,213 375 24 18 351 
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351 422 32 0 351 
พื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลมาก 
การกระจายตัวและความ
หนาแน่นหลายระดับ 

6,534 24 7 66 5,650 
5,650 47 7 127 4,111 
4,111 70 6 148 2,782 
2,782 93 7 32 2,519 
2,519 116 7 48 2,124 
2,124 139 9 7 2,057 
2,057 162 8 40 1,679 
1,679 185 7 60 1,117 
1,117 208 8 2 1100 
1,100 231 9 6 1,046 
1,046 254 10 3 1,008 
1,008 277 9 23 746 

746 300 8 19 565 
565 323 8 9 490 
490 346 10 0 490 
490 369 17 0 490 
490 392 15 0 490 
490 415 9 10 373 
373 438 11 0 373 
373 461 10 3 345 

 

จากผลการทดลองในตารางท่ี 3 แสดงให้เห็นว่า แต่ละพื้นท่ีมีรัศมีระหว่างจุดในกลุ่ม
ข้อมูล (Eps) หลายค่า เนื่องจาก ลักษณะของความหนาแน่นของข้อมูลมีการกระจายตัวที่แตกต่างกัน 
พื้นท่ีท่ีจัดว่าเป็นจุดท่ีน่าสนใจมีลักษณะท่ีหลากหลาย กระจัดกระจาย บางบริเวณข้อมูลกระจุกตัวเป็น
กลุ่มๆ บางบริเวณมีการกระจายตัวของข้อมูลเป็นพื้นท่ีกว้าง ยกตัวอย่างภาพที่ 14 หากดูตามภาพท่ี
แสดงจะพบว่า บริเวณท่ีเป็นกลุ่มพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่นนัน้เป็นตลาด และบริเวณใกล้เคียงข้อมูลเกาะ
กลุ่มกันอย่างหนาแน่น แต่ในพื้นท่ีอื่นๆ ลักษณะข้อมูลในคลัสเตอร์มีการกระจายตัวมากขึ้น 
สันนิษฐานได้ว่า บริเวณดังกล่าว อาจมีพื้นท่ีท่ีเป็นจุดสนใจอยู่อย่างกระจัดกระจาย ในภาพที่ 15 ซึ่ง
เป็นผลการแบ่งข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจายตัวและความหนาแน่นของ



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

30 

ข้อมูลหลายระดับ พบว่าค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลมีระยะท่ีส้ันลง นั่นหมายถึงว่า กลุ่มข้อมูลมี
การกระจุกตัวมากยิ่งขี้น และในภาพที่ 16 รัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลลดลงกว่าในภาพที่ 15 แสดง
ให้เห็นว่าพื้นท่ีนั้นมีความหนาแน่นของจุดสนใจ คลัสเตอร์ท่ีได้จึงมีลักษณะเป็นหย่อมๆ อยู่ใกล้กัน 
สามารถแสดงได้ว่าพื้นท่ีดังกล่าวเป็นย่านกลางเมือง พื้นท่ีจุดสนใจจะมีรัศมีขนาดเล็ก แต่มีจ านวนมาก 

 
 

ภาพที่ 14 แสดงผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลน้อย การกระจายตัวและความ
หนาแน่นระดับเดียว 
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ภาพที่ 15 แสดงผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจายตัวและความ
หนาแน่นหลายระดับ 
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ภาพที่ 16 แสดงผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลมาก และการกระจายตัวและความ
หนาแน่นหลายระดับ 
 
4.4 ผลการทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ที่น าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ที่ได้จาก DMDBSCAN 

การทดลองเพื่อเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น 
โดยใช้พารามิเตอร์จากวิธีที่น าเสนอและการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีได้จากการหารัศมี
ระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) จากจ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับก าหนดจุดศูนย์กลางของกลุ่ม (MinPts) 
ท่ีถูกก าหนดไว้ล่วงหน้า (A Dynamic Method for Discovery Density Varied Clusters: 
DMDBSCAN) โดยใช้เงื่อนไขการทดลอง ตามข้อ 4.3 ผลการทดลองแสดงดังต่อไปนี้ 
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ตารางท่ี 4 ตารางแสดงผลการเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN โดยใช้พารามิเตอร์จาก
วิธีท่ีน าเสนอและ DMDBSCAN 

พื้นท่ี วิธีการ 
จ านวน

ข้อมูลรับ-ส่ง 
ผู้โดยสาร 

Eps 
(เมตร) 

MinPts 
(Points) 

Cluster 
Noise 

(Points) 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลน้อย 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นระดับ
เดียว 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

882 76 8 16 554 
554 339 19 5 419 
419 414 9 8 154 
154 527 11 0 154 

DMDBSCAN 6,111 1,067 3 34 133 
พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลปานกลาง 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

5,657 48 21 18 4,432 
4,432 165 31 18 3,270 
3,270 329 57 1 3,213 
3,213 375 24 18 351 

351 422 32 0 351 
DMDBSCAN 5,657 546 3 61 169 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลมาก 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

6,534 24 7 66 5,650 
5,650 47 7 127 4,111 
4,111 70 6 148 2,782 
2,782 93 7 32 2,519 
2,519 116 7 48 2,124 
2,124 139 9 7 2,057 
2,057 162 8 40 1,679 
1,679 185 7 60 1,117 
1,117 208 8 2 1100 
1,100 231 9 6 1,046 
1,046 254 10 3 1,008 
1,008 277 9 23 746 

746 300 8 19 565 
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565 323 8 9 490 
490 346 10 0 490 
490 369 17 0 490 
490 392 15 0 490 
490 415 9 10 373 
373 438 11 0 373 
373 461 10 3 345 

DMDBSCAN 6,534 559 3 69 150 
 
จากผลการทดลองดังปรากฎในตารางท่ี 4 และภาพที่ 17 ภาพที่ 18 และภาพที่ 19 พบว่า การ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีน าเสนอ สามารถแบ่งข้อมูลได้เป็นกลุ่มๆ และมีความละเอียด ระบุ
เป็นกลุ่มพื้นท่ีได้ชัดเจน ในขณะท่ีผลลัพธ์ท่ีได้จากการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DMDBSCAN มีความ
ละเอียดน้อยกว่า เมื่อข้อมูลมีความหนาแน่นมากๆ พื้นท่ีท่ีได้จะมีลักษณะติดต่อกันขนาดใหญ่ ไม่
สามารถระบุพื้นท่ีแยกจากการชัดเจน ดังพื้นท่ี A B และ C ในภาพที่ 17 (ข) ดังนั้น พบว่า การส ารวจ
หาบริเวณท่ีเป็นจุดสนใจด้วยวิธีที่น าเสนอในงานวจัิยนี้ มีความเหมาะสม และสามารถระบุขอบเขต 
บริเวณได้ชัดเจน และมีความละเอียด แม้มีปริมาณการกระจายตัวของข้อมูลอย่างหนาแน่น 
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ภาพที่ 17 แสดงผลเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลน้อย การกระจายตัวและ

ความหนาแน่นระดับเดียว ระหว่างพารามิเตอร์ท่ีได้จากวิธีที่น าเสนอและ DMDBSCAN 
 

 
ภาพที่ 18 แสดงผลเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจาย

ตัวและความหนาแน่นหลายระดับ ระหว่างพารามิเตอร์ท่ีได้จากวิธีที่น าเสนอและ DMDBSCAN 
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ภาพที่ 19 แสดงผลเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลมาก การกระจายตัวและ
ความหนาแน่นหลายระดับ ระหว่างพารามิเตอร์ท่ีได้จากวิธีที่น าเสนอและ DMDBSCAN 

 
4.5 ผลการทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ที่น าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ที่ได้จาก VDBSCAN 

การทดลองเพื่อเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น 
โดยใช้พารามิเตอร์จากวิธีที่น าเสนอและการแบ่งกลุ่มข้อมูลเชิงพื้นท่ีท่ีสามารถท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพเมื่อข้อมูลมีความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน (Varied Density Based Spatial Clustering 
of Applications with Noise: VDBSCAN) การทดลองใช้พื้นท่ีตามข้อ 4.3  และแบ่งข้อมูลเพื่อใช้
ก าหนดพารามิเตอร์เป็น 2 มิติ ก าหนดจ านวน MinPts = 3 ผลการทดลองแสดงดังต่อไปนี้ 
ตารางท่ี 5 ตารางแสดงผลการเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN โดยใช้พารามิเตอร์จาก
วิธีท่ีน าเสนอและ VDBSCAN 

พื้นท่ี วิธีการ 
จ านวน

ข้อมูลรับ-ส่ง 
ผู้โดยสาร 

Eps 
(เมตร) 

MinPts 
(Points) 

Cluster 
Noise 

(Points) 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลน้อย 
การกระจายตัว

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี

882 76 8 16 554 
554 339 19 5 419 
419 414 9 8 154 
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และความ
หนาแน่นระดับ
เดียว 

น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

154 527 11 0 154 

VDBSCAN 441 974 3 18 54 
441 1,282 3 24 84 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลปานกลาง 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

5,657 48 21 18 4,432 
4,432 165 31 18 3,270 
3,270 329 57 1 3,213 
3,213 375 24 18 351 

351 422 32 0 351 
VDBSCAN 2,828 711 3 38 85 

2,829 754 3 53 112 
พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลมาก 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

6,534 24 7 66 5,650 
5,650 47 7 127 4,111 
4,111 70 6 148 2,782 
2,782 93 7 32 2,519 
2,519 116 7 48 2,124 
2,124 139 9 7 2,057 
2,057 162 8 40 1,679 
1,679 185 7 60 1,117 
1,117 208 8 2 1100 
1,100 231 9 6 1,046 
1,046 254 10 3 1,008 
1,008 277 9 23 746 

746 300 8 19 565 
565 323 8 9 490 
490 346 10 0 490 
490 369 17 0 490 
490 392 15 0 490 
490 415 9 10 373 
373 438 11 0 373 
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373 461 10 3 345 
VDBSCAN 3,267 608 3 29 49 

3,267 715 3 48 80 
 
ตัวอย่างผลการเปรียบเทียบการแบ่งข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีข้อมูลปริมาณปานกลาง ดังภาพที่ 20 พบว่าผล
การแบ่งกลุ่มข้อมูลมีความคล้ายกันในบางบริเวณ แต่กลุ่มข้อมูลท่ีแบ่งกลุ่มด้วยพารามิเตอร์ท่ีน าเสนอ 
สามารถให้กลุ่มข้อมูลท่ีมีขนาดเล็ก เป็นกลุ่มย่อยๆ ได้ดีกว่าการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยเทคนิคของ 
VDBSCAN แม้บริเวณพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่นสูง ดังแสดงในพื้นท่ีกรอบสีแดง 

 
ภาพที่ 20 แสดงผลเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจาย

ตัวและความหนาแน่นระดับเดียว ระหว่างพารามิเตอร์ท่ีได้จากวิธีที่น าเสนอและ VDBSCAN 
 
4.6 ผลการทดลองเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลระหว่างการใช้พารามิเตอร์ที่น าเสนอกับการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ที่ได้จาก AutoEpsDBSCAN 

การทดลองเพื่อเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น 
โดยใช้พารามิเตอร์จากวิธีที่น าเสนอและการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์ท่ีได้จากการก าหนด
พารามิเตอร์แบบอัตโนมัติ (DBSCAN with Eps Automatic for Large Dataset: 
AutoEpsDBSCAN) โดยใช้เงื่อนไขการทดลอง ตามข้อ 4.3 และแบ่งข้อมูลเพื่อใช้ก าหนดพารามิเตอร์
เป็น 2 มิติ ก าหนดหนดจ านวน MinPts = 3 ผลการทดลองแสดงดังต่อไปนี้ 
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ตารางท่ี 6 ตารางแสดงผลการเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วย DBSCAN โดยใช้พารามิเตอร์จาก
วิธีท่ีน าเสนอและ AutoEpsDBSCAN 

พื้นท่ี วิธีการ 
จ านวน

ข้อมูลรับ-ส่ง 
ผู้โดยสาร 

Eps 
(เมตร) 

MinPts 
(Points) 

Cluster 
Noise 

(Points) 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลน้อย 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นระดับ
เดียว 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

882 76 8 16 554 
554 339 19 5 419 
419 414 9 8 154 
154 527 11 0 154 

AutoEpsDBSC
AN 

441 969 27 2 372 
441 1,046 33 1 389 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลปานกลาง 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

5,657 48 21 18 4,432 
4,432 165 31 18 3,270 
3,270 329 57 1 3,213 
3,213 375 24 18 351 

351 422 32 0 351 
AutoEpsDBSC
AN 

2,828 551 38 11 1,786 
2,829 561 38 10 1,964 

พื้นท่ีท่ีมีปริมาณ
ข้อมูลมาก 
การกระจายตัว
และความ
หนาแน่นหลาย
ระดับ 

การหา
พารามิเตอร์แบบ
อัตโนมัติท่ี
น าเสนอใน
งานวิจัยนี ้

6,534 24 7 66 5,650 
5,650 47 7 127 4,111 
4,111 70 6 148 2,782 
2,782 93 7 32 2,519 
2,519 116 7 48 2,124 
2,124 139 9 7 2,057 
2,057 162 8 40 1,679 
1,679 185 7 60 1,117 
1,117 208 8 2 1100 
1,100 231 9 6 1,046 
1,046 254 10 3 1,008 
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1,008 277 9 23 746 
746 300 8 19 565 
565 323 8 9 490 
490 346 10 0 490 
490 369 17 0 490 
490 392 15 0 490 
490 415 9 10 373 
373 438 11 0 373 
373 461 10 3 345 

AutoEpsDBSC
AN 

6,534 501 29 11 2,284 
6,534 562 35 8 2,609 

 
ตัวอย่างการเปรียบเทียบผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลบนพื้นท่ีท่ีมีข้อมูลปริมาณปานกลาง แสดงตามภาพท่ี 
21 โดยกลุ่มข้อมูลท่ีได้จากวิธีการก าหนดพารามิเตอร์แบบ AutoEpsDBSCAN สามารถจัดกลุ่มข้อมูล
ได้เฉพาะพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลกระจุกตัวอย่างหนาแน่นเท่านั้น ซึ่งแตกต่างจากการแบ่งกลุ่มด้วย
พารามิเตอร์จากงานวิจัยท่ีน าเสนอ ท่ีสามารถแยกกลุ่มข้อมูลได้ท้ังในบริเวณท่ีข้อมูลกระจุกตัวอย่าง
หนาแน่น และกระจายตัวแบบไม่หนาแน่น  

 
ภาพที่ 21 แสดงผลเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง การกระจาย
ตัวและความหนาแน่นระดับเดียว ระหว่างพารามิเตอร์ท่ีได้จากวิธีที่น าเสนอและ AutoEpsDBSCAN 
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4.7 ผลการทดลองการแบ่งกลุ่มในวันที่แตกต่างกัน 

การทดลองเพื่อเปรียบเทียบการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น 
โดยใช้พารามิเตอร์จากวิธีที่น าเสนอในงานวิจัยนี้ เพื่อค้นหาการพื้นท่ีท่ีเป็นจุดน่าสนใจ ในวันธรรมดา 
และวันหยุดสุดสัปดาห์ จากตัวอย่างพื้นท่ีท่ีท าการทดลองพบว่า ในเวลาหนึ่งสัปดาห์เมื่อเปรียบเทียบ
การแบ่งกลุ่มข้อมูล พบกลุ่มข้อมูลท่ีปรากฎขี้นอย่างสม่ าเสมอ ดังพื้นท่ีในกรอบส่ีเหล่ียมสีขาว ดังภาพ
ท่ี 22  แม้ลักษณะความหนาแน่นของข้อมูลมีความแตกต่างกันบางพื้นท่ีมีการกระจายตัวของข้อมูล
อย่างหนาแน่น และบางพื้นท่ีมีการกระจายตัวอย่างกระจัดจาย 

 
ภาพที่ 22 แสดงผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลในพื้นท่ีท่ีมีปริมาณข้อมูลปานกลาง และการกระจายตัวและ

ความหนาแน่นหลายระดับ 
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4.8 ผลทดลองการแบ่งกลุ่มข้อมูลโดยใช้พารามิเตอร์ที่น าเสนอเม่ือเปรียบเทียบกับแผนที่ออนไลน์ 

จากภาพที่ 22 ในข้อ 4.7 แสดงให้เห็นกลุ่มข้อมูลท่ีปรากฎขี้นอย่างต่อเนื่อง เมื่อน าไปส ารวจ
เปรียบเทียบกับแผนท่ีออนไลน์ เพื่อระบุถึงบริเวณการเป็นจุดสนใจ ผลปรากฎดังต่อไปนี้  โดยจะ
พบว่า จุดสนใจท่ีปรากฎมีท้ังท่ีเป็นสถานท่ีเช่น ห้างสรรพสินค้า โรงแรม ร้านอาหาร และบริเวณท่ีเป็น
ย่านจุดสนใจ โดยมีลักษณะเป็นพื้นท่ีบริเวณกว้างท่ีประกอบด้วยจุดสนใจหลายจุดรวมกัน ในกรณีนี้จะ
พบตัวอย่างได้จากภาพที่ 33 เนื่องจากเมื่อลองเปรียบเทียบกับแผนท่ีออนไลน์จะเห็นบริเวณท่ีเป็น
พื้นท่ีท่ีประกอบด้วยจุดสนใจจ านวนมาก (Area of Interest)โดยมีลักษณะเป็นสีไฮไลน์สีส้ม 
ตารางท่ี 7 สถานท่ีท่ีเป็นจุดสนใจ (POI) ท่ีปรากฎในพื้นท่ีการแบ่งข้อมูล 
พื้นท่ี จุดสนใจท่ีปรากฎ 
พื้นท่ีท่ี 1 สถานีเดินรถนครชัยแอร์ สถานีเดินรถสมบัติทัวร์ โรงเรียนธัชรินทร์วิทยา สถานีขนส่ง

หมอชิต ตลาดนัดจตุจักร สวนสาธารณจตุจักร บีทีเอชหมอชิต ห้างสรรพสินค้าเซ
นทรัลลาดพร้าว ห้างสรรพสินค้ายูเนี่ยนมอลล์ ห้างสรรพสินค้าเทสโก้โลตัสลาดพร้าว 
โรงเรียนหอวงั ส านักงานใหญ่ธนาคาร SCB 

พื้นท่ีท่ี 2 ห้างสรรพสินค้าบิ๊กซีวงศ์สว่าง สถานีบริการ NGV  ปตท  ร้านอาหารต่างๆ แมนช่ัน 
พื้นท่ีท่ี 3 สหกรณ์แท็กซี่สุวรรณภูมิ  
พื้นท่ีท่ี 4 ห้างสรรพสินค้าบิ๊กซีสะพานควาย โรงพยาบาลเปาโลเมโมเรียล ร้านอาหาร โรงแรม 

แมนช่ัน ตึกส านักงาน (AIS Tower, ESV Tower) 
พื้นท่ีท่ี 5 ร้านอาหาร ตลาดมิ่งขวัญ ปั้มน้ ามัน ปตท. ส านักงาน Voice TV สโมสรทหารบก 
พื้นท่ีท่ี 6 ร้านอาหาร ตลาดห้วยขวาง เทวาลัยพระพิฆเนศ อาคารส านักงาน วัดกนนทีรุทธาราม

โรงเรียนปัญจทรัพย์ คอนโดมิเนียม โรงแรมเพียตร้ากรุงเทพ  
พื้นท่ีท่ี 7 สวนลุมไนท์บาซาร์ ร้านอาหาร คอนโดมิเนียม 
พื้นท่ีท่ี 8 ห้างสรรพสินค้าเมเจอร์รัชโยธิน ร้านอาหาร อาคารส านักงาน 
พื้นท่ีท่ี 9 โรงแรม ร้านกาแฟ ป้ัมน้ ามัน ปตท. 
พื้นท่ีท่ี 10 ห้างสรรพสินค้าเดอะมอลล์งามวงศ์วาน โรงเรียนสอนภาษา ร้านอาหาร ธนาคาร 

ห้างสรรพสินค้าไอทีซิต้ี โรงพยาบาลนนทเวช 
 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

43 

 
 

ภาพที่ 23 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 1 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

44 

 
ภาพที่ 24 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 2 

 

 
ภาพที่ 25 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 3 
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ภาพที่ 26 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 4 

เมื่อพิจารณาบนแผนท่ีออนไลน์จะสังเกตพบพื้นท่ีมีสีเหลือง ซึ่งก าหนดเป็นเขตท่ีมีความหนาแน่นของ
ประชากร จากการเปรียบเทียบกลุ่มข้อมูลท่ีได้การแบ่งข้อมูลในงานวิจัยนี้ พบว่ากลุ่มข้อมูลปรากฎ
แสดงในเขตดังกล่าวอย่างหนาแน่น ท าให้เห็นว่า ผลลัพธ์ท่ีได้นอกจากสามารถระบุเป็นสถานท่ีท่ีเป็น
จุดสนใจแล้ว ยังสามารถสะท้อนให้เห็นถึงบริเวณท่ีเป็นย่านจุดสนใจ 
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ภาพที่ 27 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 5 
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ภาพที่ 28 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 6 

บริเวณตลาดห้วยขวาง เทวาลัยพระพิฆเนศ แหล่งคอนโดนมิเนียม สะท้อนให้เห็นถึงย่านจุดสนใจ 
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ภาพที่ 29 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 7 
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ภาพที่ 30 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 8 
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ภาพที่ 31 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 9 
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ภาพที่ 32 แสดงสถานท่ีบนแผนท่ีออนไลน์ของพื้นท่ีกลุ่มท่ี 10 
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ภาพที่ 33 แสดงพื้นท่ีท่ีประกอบด้วยจุดสนใจจ านวนมาก (Area of Interest) 
 
จากภาพที่ 33 พบว่ากลุ่มข้อมูลตกอยู่ภายในพื้นท่ีท่ีประกอบด้วยจุดสนใจจ านวนมาก (บริเวณไฮไลน์สี
เหลือง) โดยลักษณะของกลุ่มข้อมูลมักมีขนาดใหญ่ กระจายตัวตามแนวของพื้นท่ี  แสดงให้เห็นว่า 
นอกจาก การจัดกลุ่มข้อมูลจากพาริเตอร์ท่ีเสนอในงานวิจัยนี้ นอกจากจะให้ผลลัพธ์ท่ีสามารถระบุ
สถานท่ีท่ีเป็นจุดท่ีน่าสนใจแล้ว ยังแสดงให้เห็นถึงพื้นท่ีท่ีประกอบด้วยจุดสนใจด้วย 
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บทท่ี 5  
สรุปการวิจัยและแนวทางการวิจัย 

5.1 สรุปการวิจัย 

งานวิจัยนี้ได้น าเสนอวิธีการก าหนดพารามิเตอร์แบบอัตโนมัติเพื่อใช้ในการค้นหาพื้นท่ีท่ีเป็นจุด 
จากการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยอัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มตามความหนาแน่น (DBSCAN)  ซึ่งพารามิเตอร์ท่ี
เป็นส่วนส าคัญในการท างานของอัลกอริทึมสามารถก าหนดได้จากปริมาณและลักษณะการกระจายตัว
ของข้อมูล โดยวิธีท่ีได้น าเสนอในงานวิจัยนี้ จะท าการหาระยะทางระหว่างพิกัดทุกพิกัดท่ีอยู่ภายใน
พื้นท่ีท่ีท าการทดลอง จากนั้นหาระยะทางท่ีใกล้ท่ีสุด เนื่องจากสามารถแสดงให้เห็นการเกาะกลุ่มของ
ข้อมูลเพื่อระบุพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่นมากๆ จากนั้นเลือกพารามิเตอร์ตัวแรกคือ รัศมีระหว่างจุดใน
กลุ่มข้อมูล (Eps) จากช่วงข้อมูลภายในช่วงระยะทางท่ีใกล้ท่ีสุด โดยพิจารณาจุดท่ีท าให้ข้อมูลมีการ
เปล่ียนแปลงสูงสูด หรือในพื้นท่ีใดท่ีมีความหนาแน่นของข้อมูลค่อนข้างสูงและใกล้เคียงกัน จนไม่
สามารถระบุจุดเปล่ียนแปลงได้อย่างชัดเจน ก็สามารถใช้ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูลได้ในทุกช่วง
ระยะข้อมูล เมื่อได้ค่ารัศมีระหว่างจุดในกลุ่มข้อมูล ซึ่งในแต่ละพื้นท่ีอาจมีได้หลายค่า ล าดับต่อไป
น าไปค านวณหาค่าจุดต่ าสุด (MinPts) โดยนบัจ านวนพิกัดภายในรัศมีข้อมูลแล้วจึงเลือกค่าสูงสูด
ในช่วงข้อมูลท่ีมีความถึ่มากท่ีสุดก าหนดให้เป็นจุดต่ าสุดในแต่ละรัศมีกลุ่มนั้นๆ  เมื่อน าไปก าหนดให้
อัลกอริทึมการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยความหนาแน่น อัลกอริทึมจะประมวลผลแบ่งกลุ่มตามพารามิเตอร์
ท่ีก าหนดให้ ซึ่งในแต่ละรอบจะปรากฎพิกัดท่ีไม่สามารถจัดเข้ากลุ่มข้อมูลใดได้ โดยพิกัดดังกล่าวจะถูก
น าไปพิจารณาเพื่อแบ่งกลุ่มให้ชุดพารามิเตอร์ในล าดับถัดไป จนกระท่ังเสร็จส้ินการท างาน พิกัดท่ีไม่
สามารถจัดเข้ากลุ่มใดๆ ได้เลยในรอบสุดท้ายของการท างาน จึงจะถือให้เป็น Noise 

งานวิจัยนี้ สามารถน าเสนอวิธีที่สามารถก าหนดพารามิเตอร์ท้ังสองพารามิเตอร์คือ รัศมรีะหว่าง
จุดในกลุ่มข้อมูล (Eps) และ จ านวนจุดขั้นต่ าสุดส าหรับการสร้างจุดศูนย์กลางของกลุ่มข้อมูล 
(MinPts) แบบอัตโนมัติ โดยพิจารณาจากความหนาแน่นและการกระจายตัวของข้อมูล 

จากผลการทดลองแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์จากวิธีท่ีน าเสนอดังกล่าว เพื่อใช้ค้นหาจุดสนใจ
พบว่า ผลการแบ่งกลุ่มข้อมูลมีความละเอียด สามารถระบุพื้นท่ีได้ชัดเจน ท้ังในพื้นท่ีท่ีมีความ
หนาแน่นน้อย และพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่นสูงเช่น พื้นท่ีกลางเมือง และเมื่อเปรียบเทียบกับวิธีการ
แบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยพารามิเตอร์จาก DMDBSCAN VDBSCAN และ AutoEpsDBSCAN พบว่าผลลัพธ์
จากวิธีที่น าเสนอ สามารถสะท้อนกลุ่มข้อมูลท่ีแสดงขอบเขตชัดเจน แบ่งแยกกลุ่มข้อมูลท่ีมีการ
กระจายตัวหนาอย่างแน่นออกจากกันได้ถึงแม้จะอยู่ในบริเวณใกล้กัน ให้กลุ่มข้อมูลท่ีมีขนาดและ
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รูปร่างตามลักษณะการกระจายตัวของข้อมูล แสดงจุดส าคัญได้ดีกว่า แม้ในพื้นท่ีท่ีมีความหนาแน่น
แตกต่างกัน  

นอกจากนี้การทดสอบเพื่อระบุความเป็นจุดสนใจ โดยการทดลองรันเปรียบเทียบการแสดงพื้นท่ีท่ี
ปรากฎอย่างต่อเนื่องหลายๆ วัน พบพื้นท่ีท่ีมีสถานท่ีท่ีน่าสนใจปรากฎขึ้นอย่างสม่ าเสมอ แม้จะมี
ความหนาแน่นท่ีแตกต่างกัน เช่น ตลาดท่ีเปิดให้บริการในช่วงวันหยุดสุดสัปดาห์ ปริมาณข้อมูลในกลุ่ม
ข้อมูลจะมีความหนาแน่นมากกว่าในวันธรรมดา สุดท้ายเมื่อท าการเปรียบเทียบผลกับแผนท่ีออนไลน์
พบว่า บริเวณท่ีท าการทดลอง แสดงกลุ่มข้อมูลปรากฎเป็นสถานท่ีท่ีเป็นจุดสนใจต่างๆ เช่น 
ห้างสรรพสินค้า ร้านอาหาร โรงเรียน สถานีขนส่ง โรงพยาบาล โรแรม อาคารส านักงาน เป็นต้น  
นอกจากนี้ บางกลุ่มข้อมูลให้ผลลัพธ์ของเขตพื้นท่ีท่ีสามารถเทียบได้กับพื้นท่ีท่ีน่าสนใจ (Area of 
Interest) บนแผนท่ีออนไลน์ (Google map) ซึ่งพื้นท่ีดังกล่าวถือเป็นบริเวณท่ีประกอบด้วยสถานท่ีท่ี
เป็นจุดสนใจมากมายเช่น ย่านสะพานควาย ย่านรัชดาภิเษก เป็นต้น 
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5.2 แนวทางในการวิจัยต่อ 

การทดลองนี้ในขั้นตอนของการก าหนดพารามิเตอร์ ส่วนส าคัญคือการก าหนดช่วงข้อมูล ซึ่ง
งานวิจัยได้เลือกใช้ฟังก์ช่ัน Sturge’ rule ซึ่งเป็นสูตรที่ใช้ในการหาช่วงข้อมูลท่ีเหมาะกับข้อมูลท่ีมีการ
กระจายตัวแบบปกติ (Normal Distribution) ดังนั้น หากในกรณีท่ีพบการกระจายตัวของข้อมูล
นอกเหนือลักษณะดังกล่าวอาจมีผลกระทบต่อการก าหนดพารามิเตอร์ ดังนั้นจึงควรทดลองใช้ฟังก์ช่ัน
อื่นเพิ่มเติมเพื่อให้เหมาะสมกับลักษณะของข้อมูล 

ในการทดลองเพื่อค้นหาจุดสนใจควรท าการค้นหากับพื้นท่ีต่างๆ เพิ่มข้ึนหรือน าแนวความคิดไป
ประยุกต์ใช้ร่วมกับข้อมูลท่ีสามารถน ามาใช้ระบุพฤติกรรมการเดินทางของประชากรเช่น ข้อมูลจีพีเอ
สจากเครื่องมือส่ือสาร ข้อมูลการใช้โซเชียลเน็ตเวิร์ค เพื่อท่ีจะสามารถค้นพบสถานท่ีท่ีเป็นจุดสนใจแม้
ในบางพื้นท่ีท่ีข้อมูลจากรถแท็กซี่ไม่สามารถเข้าถึง  
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