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จากแนวเส้นทางราบของโครงการก่อสร้างสะพานข้ามลำนาแควน้อย นำไปจัดเตรียมข้อ 
มูลนำเข้า โดยไชโปรแกรม Softdesk ได้ข้อมูลแนวเส้นทางราบด้งนี้
P r o j e c t :  t h 4 4 3 7  รนท Aug 26 1 3 : 2 8 : 5 8
2001
H o r i z o n t a l  A l i g n m e n t  s t a t i o n  an d  Cu rv e  R e p o r t .
A l i g n m e n t :  t h 4 4 3 7  Desc :  Two l a n e  h ig h w a y  4437
D e s c . S t a t i o n S p i r a l / C u r v e  Da t a N o r t h i n g E a s t i n g

PI 0+000 2 4 4 . 3 0 4 3 1 4 9 . 6 4 0 7
L e n g t h : 4 7 . 1 2 0 C o u r s e  : N 5 6 - 1 8 - 5 9  E

PI 0 + 0 4 7 . 1 2 0 2 7 0 . 4 3 7 3 1 8 8 . 8 4 9 8
L e n g t h  ะ 5 8 . 1 9 0 C o u r s e  : N 4 4 - 0 6 - 3 9  E

D e l t a  : 1 2 - 1 2 - 2 0
T a n g e n t  Da t a

0 + 000 2 4 4 . 3 0 4 3 1 4 9 . 6 4 0 7
0 + 03 7 .4 9 7 2 6 5 . 1 0 0 5 1 8 0 . 8 4 2 7

L e n g t h  : 3 7 . 4 9 7 C o u r s e  : N 5 6 - 1 8 - 5 9  E
C i r c u l a r  Cur ve Data

PC 0 + 03 7 .4 9 7 2 6 5 . 1 0 0 5 1 8 0 . 8 4 2 7
RP 3 3 9 . 9 9 0 7 1 3 0 . 9 2 8 2
PT 0 + 0 5 6 . 6 7 0 2 7 7 . 3 4 6 3 1 9 5 . 5 4 7 7

D e l t a  : 1 2 - 1 2 - 2 0 Type : LEFT
R a d i u s  : 9 0 . 0 0 0 DOC: 6 3 - 3 9 - 4 3
L e n g t h  : 1 9 . 1 7 2 T a n g e n t  : 9 . 6 2 3

Mid -Or d : 0 . 5 1 0 E x t e r n a l  : 0 . 5 1 3
Cho rd  ะ 1 9 . 1 3 6 C o u r s e  : N 5 0 - 1 2 - 4 9  E

Es : 0 . 5 1 3

PI 0 + 10 5 .2 3 7 3 1 2 . 2 1 7 4 2 2 9 . 3 5 2 9
L e n g t h  : 6 9 . 4 9 6 C o u r s e  : N 7 9 - 1 6 - 3 7  E

D e l t a  ะ 3 5 - 0 9 - 5 8
T a n g e n t  D a t a

0 + 0 5 6 . 6 7 0 2 7 7 . 3 4 6 3 1 9 5 . 5 4 7 7
0 + 0 7 6 . 7 1 7 2 9 1 . 7 4 0 0 2 0 9 . 5 0 1 3

L e n g t h : 2 0 . 0 4 7 C o u r s e  ะ N 4 4 - 0 6 - 3 9  E
C i r c u l a r  Curve Dat a

PC 0+ 07 6 .7 1 7 2 9 1 . 7 4 0 0 2 0 9 . 5 0 1 3
RP 2 2 9 . 0 9 5 6 2 7 4 . 1 2 0 9
PT 0 + 1 3 1 . 9 5 6 3 1 7 . 5 2 4 0 2 5 7 . 3 7 5 3

D e l t a  : 3 5 - 0 9 - 5 8 Type : RIGHT
R a d i u s  : 9 0 . 0 0 0 DOC: 6 3 - 3 9 - 4 3
L e n g t h : 5 5 . 2 3 9 T a n g e n t  : 2 8 . 5 2 0

M i d - O r d : 4 . 2 0 5 E x t e r n a l : 4 . 4 1 1
Cho rd : 5 4 . 3 7 6 C o u r s e  : N 6 1 - 4 1 - 3 8  E

Es : 4 . 4 1 1

PI 0 + 1 7 2 . 9 3 1 3 2 5 . 1 4 8 0 2 9 7 . 6 3 5 3
L e n g t h : 1 8 2 . 7 3 8 C o u r s e  : N 6 3 - 3 8 - 0 9  E

D e l t a  : 1 5 - 3 8 - 2 8



107

0 + 1 3 1 . 9 5 6
0 + 1 5 9 . 1 9 6

T a n g e n t  Da ta
3 1 7 . 5 2 4 0
3 2 2 . 5 9 2 4

2 5 7 . 3 7 5 3
2 8 4 . 1 4 0 3

D e s c . S t a t i o n S p i r a l / C u r v e  D a t a N o r t h i n g E a s t i n g
L e n g t h : 2 7 . 2 4 1 C o u r s e  : N 7 9 - 1 6 - 3 7  E

C i r c u l a r  Curve Data
PC 0 + 1 5 9 . 1 9 6 3 2 2 . 5 9 2 4 2 8 4 . 1 4 0 3
RP 4 2 0 . 8 4 6 2 2 6 5 . 5 3 4 1
PT 0 + 1 8 6 . 4 9 5 3 3 1 . 2 4 7 3 3 0 9 . 9 4 1 5

D e l t a  : 1 5 - 3 8 - 2 8 Type : LEFT
R a d i u s  ะ 1 0 0 . 0 0 0 DOC: 5 7 - 1 7 - 4 5
L e n g t h : 2 7 . 2 9 9 T a n g e n t  : 1 3 . 7 3 5

Mid -O rd  ะ 0 . 9 3 0 E x t e r n a l  : 0 . 9 3 9
C ho rd : 2 7 .2 1 4 C o u r s e  ะ N 7 1 - 2 7 - 2 3  E

Es : 0 . 9 3 9

PI 0 + 3 5 5 . 4 9 9 4 0 6 . 2 9 7 5 4 6 1 . 3 6 7 0
L e n g t h : 1 4 0 . 2 3 1 C o u r s e  : ร 5 8 - 0 4 - 3 1  E

D e l t a 5 8 - 1 7 - 2 0
T a n g e n t  Da ta

0 + 1 8 6 . 4 9 5 3 3 1 . 2 4 7 3 3 0 9 . 9 4 1 5
0 + 3 2 7 . 6 1 8 3 9 3 . 9 1 6 5 4 3 6 . 3 8 6 4

L e n g t h 141.  123 C o u r s e  : N 6 3 - 3 8 - 0 9  E
C i r c u l a r  Curve Dat a

PC 0 + 3 2 7 . 6 1 8 3 9 3 . 9 1 6 5 4 3 6 . 3 8 6 4
RP 3 4 9 . 1 1 7 0 4 5 8 . 5 9 0 1
PT 0 + 3 7 8 . 4 8 5 3 9 1 . 5 5 4 1 4 8 5 . 0 3 0 4

D e l t a 5 8 - 1 7 - 2 0 Type : RIGHT
R a d i u s 5 0 . 0 0 0 DOC: 1 1 4 - 3 5 - 3 0
L e n g t h 5 0 .8 6 7 T a n g e n t  : 2 7 . 8 8 0

Mid-Ord 6 . 3 3 0 E x t e r n a l  : 7 . 2 4 8
Cho rd 4 8 .7 0 1 C o u r s e  : ร 8 7 - 1 3 - 1 1  E

Es 7 . 2 4 8

PI 0 + 4 9 0 . 8 3 5 3 3 2 . 1 4 2 6 5 8 0 . 3 8 7 1
L e n g t h 7 9 . 5 4 5 C o u r s e  : ร 2 0 - 4 9 - 2 1  E

D e l t a 3 7 - 1 5 - 1 0
T a n g e n t  Da ta

0 + 3 7 8 . 4 8 5 3 9 1 . 5 5 4 1 4 8 5 . 0 3 0 4
0 + 4 6 3 . 8 7 1 3 4 6 . 4 0 1 3 5 5 7 . 5 0 1 6

L e n g t h : 8 5 .3 8 7 C o u r s e  : ร 5 8 - 0 4 - 3 1  E
C i r c u l a r  Cu rv e  Da t a

PC 0 + 4 6 3 . 8 7 1 3 4 6 . 4 0 1 3 5 5 7 . 5 0 1 6
RP 2 7 8 . 5 0 1 9 5 1 5 . 1 9 7 2
PT 0 + 5 1 5 . 8 8 6 3 0 6 . 9 3 9 8 5 8 9 . 9 7 2 1

D e l t a : 3 7 - 1 5 - 1 0 Type : RIGHT
R a d i u s : 8 0 . 0 0 0 DOC: 7 1 - 3 7 - 1 1
L e n g t h 5 2 . 0 1 5 T a n g e n t  : 2 6 . 9 6 4

Mid-Ord : 4 . 1 9 0 E x t e r n a l  ะ 4 . 4 2 2
Cho rd 5 1 . 1 0 3 C o u r s e  ะ ร 3 9 - 2 6 - 5 6  E

Es : 4 . 4 2 2
Desc S t a t i o n S p i r a l / C u r v e Dat a N o r t h i n g E a s t i n g
PI 0 + 5 6 8 . 4 6 7 2 5 7 . 7 9 3 0 6 0 8 . 6 6 3 3
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L e n g t h :  5 2 . 4 7 7  C o u r s e :  ร 4 6 - 4 4 - 0 1  E
D e l t a :  2 5 - 5 4 - 4 0

T a n g e n t  Da ta
. 886 3 0 6 . 9 3 9 8 5 8 9 . 9 7 2 1
.86 1 2 8 3 . 5 9 6 1 5 9 8 . 8 5 0 0
L e n g t h : 2 4 . 9 7 5 C o u r s e  : ร 2 0 - 4 9 - 2 1  E

C i r c u l a r  Curv e Data
PC 0 + 5 4 0 . 8 6 1 2 8 3 . 5 9 6 1 5 9 8 . 8 5 0 0
RP 3 2 6 . 2 5 2 9 7 1 1 . 0 1 2 4
PT 0 + 5 9 5 . 1 2 9 2 3 8 . 8 7 2 0 6 2 8 . 7 6 5 4

D e l t a 2 5 - 5 4 - 4 0 Type : LEFT
R a d i u s 1 2 0 . 0 0 0 DOC: 4 7 - 4 4 - 4 7
L e n g t h 5 4 . 2 6 8 T a n g e n t  : 2 7 . 6 0 6

M id- Or d 3 . 0 5 5 E x t e r n a l  : 3 . 1 3 4
Cho rd 5 3 . 8 0 7 C o u r s e  : ร 3 3 - 4 6 - 4 1  E

Es 3 .1 34

PI  0+620 2 2 1 . 8 2 5 5  6 4 6 . 8 7 6 0

โ»โ!โ, โ,โโโ โโโ6โ
0+620 2 2 1 . 8 2 5 5  6 4 6 . 8 7 6 0

L e n g t h :  2 4 . 8 7 1  C o u r s e :  ร 4 6 - 4 4 - 0 1  E

จากแนวเส้นทางดิ่งของโครงการก่อสร้างสะพานข้ามลำนี้าแควน้อย นำไปจัดเตรียมข้อ 
มูลนำเข้า โดยใข้โปรแกรม Softdesk ได้ข้อมูลแนวเส้นทางดิ่งดังนี้

P r o j e c t  : t h 4 4 3 7  
V e r t i c a l  a l i g n m e n t s t a t i o n  r e p o r t .

Mon Aug 27 1 7 : 5 7 : 4 3  2001

A l i g n m e n t :  t h 4 4 3 7  V e r t i c a l A l i g n m e n t :  FGC S u r f a c e  ะ eg

S t a t i o n E l e v a t i o n Curv e  L e n g t h Gr ad e

0 + 000 1 0 2 . 1 0 0
0 . 0 0 0

0 + 0 6 2 . 5 0 0 1 0 2 . 1 0 0 5 0 . 0 0 0
- 2 . 5 9 5

0 + 155 9 9 . 7 0 0 5 0 . 0 0 0
2 . 3 0 0

0 + 255 1 0 2 . 0 0 0 1 0 0 . 0 0 0
- 2 . 0 0 0

0 + 355 1 0 0 . 0 0 0 5 0 . 0 0 0
- 0 . 9 2 3

0 + 5 5 0 . 3 1 7 9 8 . 1 9 7 5 0 . 0 0 0
0 . 0 0 0

0 + 620 9 8 . 1 9 7



ภาคผนวก ข.

สัมประสิทธของสมการความเร็วของรถบรรทุก
ที่วิ่งบนทางลาดชัน
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อันดับ ความลาดช ัน ตัวแปร ค่าคงที่ 2R
ชัวงลดความเร็ว (Deceleration) ■ ฒฒ]■ «ฒฒรฒ■ «เi s *

1 ความลาดชัน 8 % (D8) a -0.000000000000000018774208341613 0.9983
b 0.000000000000142530283495953000
c -0.000000000403171352066484000000
ช 0.000000499152080683275000000000
e -0.000200111271084324000000000000
f -0.081305793797810100000000000000
g 79.724705831620700000000000000000

2 ความลาดชัน 7 % (D7) ล -0.000000000000000012218129718378 0.9996
b 0.000000000000097296690236540200
c -0.000000000292228711474635000000
d 0.000000392675801074924000000000
e -0.000185407017503358000000000000
f -0.055547248458424300000000000000
g 79.068918998993500000000000000000

3 ความลาดชัน 6 % (D6) a -0.000000000000000006260085278574 0.9998
b 0.000000000000049618307789862100
C -0.000000000148445876006221000000
d 0.000000196269370849461000000000
e -0.000077608059110723100000000000
f -0.060890267396303000000000000000
g 79.953004488874300000000000000000

4 ความลาดชัน 5 % (D5) a -0.000000000000000003380272283505 0.9999
b 0.000000000000027852030788153200
c -0.000000000087017952090471700000
d 0.000000121541413428475000000000
e -0.000052972251219252100000000000
f -0.043000935862892200000000000000
g 80.034548721436300000000000000000

5 ความลาดชัน 4 % (D4) a -0.000000000000000002607033071186 1.0000
b 0.000000000000021631155940019600
c -0.000000000068604450494729400000
d 0.000000100731906900811000000000
e -0.000055931159804956100000000000
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อันดับ ความลาดช ัน ตัวแปร ค่าคงที่ 2R
ช่วงิลดความเร็ว (Deceleration)' " . i i ï  - WÊÊÈÈKÈÈÊÊË 11

5 ความลาดชัน 4 % (D4) f -0.022250929707070100000000000000
g 79.735266259624000000000000000000

6 ความลาดชัน 3 % (D3) ล 0.000000000000000000303181207057 1.0000
b -0.000000000000001553443029778830
c 0.000000000001389772293151600000
d 0.000000004541947004263470000000
e -0.000005003777892476080000000000
f -0.015928291351883700000000000000
g 79.930936729986600000000000000000

7 ความลาดชัน 2 % (D2) a -0.000000000000000000220943694723 1.0000
b 0.000000000000001398483712209020
c -0.000000000003062621974059790000
d 0.000000003006105512085020000000
e -0.000000477451477465252000000000
f -0.006801309174989000000000000000
g 80.000308543050800000000000000000
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อันดับ ความลาดชัน ตัวแปร ค่าคงท่ี 2R
ช ่ว ง 11งคาวมฺเ1รา' (Acceleration) ■ a r ฝ พ » ฒ ' » - « 1

1 ความลาดชัน -6 % (A -6) a -0.000000000004490848643774220000 0.9999
ช 0.000000002893097298133000000000
C -0.000000633887554682411000000000
d 0.000050586538616670400000000000
e -0.001339485175549270000000000000
f 0.479319330399449000000000000000
g 0.077164775153505600000000000000

2 ความลาดชัน -5 % (A -5) a 0 .0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 6 2 5 4 0 6 0 9 9 4 0 2 3 7 1 0 0 0 0.9999
b - 0 .0 0 0 0 0 0 0 0 0 7 3 7 0 2 3 7 1 7 5 0 1 2 7 4 0 0 0 0 0 0

c 0 .0 0 0 0 0 0 3 2 8 7 4 3 2 5 1 7 3 8 7 6 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

d - 0 .0 0 0 0 6 6 8 7 5 8 4 1 9 6 9 9 6 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

e 0 .0 0 5 1 7 3 5 3 0 6 8 8 9 2 1 3 5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

f 0 .3 0 1 9 8 5 4 1 3 7 9 2 8 6 3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

g 0 .7 6 8 4 9 2 3 3 7 1 4 1 6 5 2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

3 ความลาดชัน -4 % (A -4) a 0 .0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 5 0 0 8 4 0 9 6 6 8 8 1 6 6 5 0 0 0 0.9999
ช - 0 .0 0 0 0 0 0 0 0 0 6 1 4 7 8 3 3 1 1 5 1 2 0 2 6 0 0 0 0 0 0

c 0 .0 0 0 0 0 0 2 8 5 1 4 5 7 2 6 6 2 7 8 5 6 0 0 0 0 0 0 0 0 0

d -0.000060030050090365000000000000
e 0 .0 0 4 7 4 7 4 8 7 9 8 0 0 6 8 8 5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

f 0 .2 8 0 5 6 4 0 7 0 8 7 0 2 4 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

g 0 .7 0 5 7 9 7 1 3 9 7 8 8 0 4 6 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

4 ความลาดชัน -3 % (A -3) a 0.000000000000170919644078631000 0.9998
ช -0.000000000238190695266090000000
c 0.000000123262759979884000000000
d -0.000027605938372143900000000000
e 0.001755711564300100000000000000
f 0.361778613283604000000000000000
g -0.156662251567468000000000000000

5 ความลาดชัน -2 % (A -2) ล 0.000000000000056470383317449600 0.9995
ช -0.000000000086788213056888500000
c 0.000000047909671021216500000000
d -0.000010199573490021800000000000
e -0.000078917151256519000000000000
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อันดับ ความลาดซ ้น ดัวแปร ค่าคงที่ 2R
ช่วงพงความเร็ว'(Acceleration) m

5 ความลาดซ้น -2 % (A -2) f 0.417779627005075000000000000000
g -0.949696158335428000000000000000

6 ความลาดซ้น -1 % (A -1) a -0.000000000000000805109262667800 0.9993
b 0.000000000004601619912776230000
c -0.000000007628753273189460000000
d 0.000005762013798982220000000000
e -0.002265466196732290000000000000
f 0.526433003560669000000000000000
g -2.386590923473700000000000000000

7 ความลาดซ้น 8 % (A8) ล -0.000000000000000007941338182401 0.9928
b 0.000000000000065261122359765400
c -0.000000000211541181189511000000
d 0.000000342624651652849000000000
e -0.000288827278812409000000000000
f 0.118520769629299000000000000000
g 0.884437618402444000000000000000

8 ความลาดซ้น 7 % (A7a) a 0.000000000000104630432683059000 0.9999
และระยะทางน้อยกว่า 400 เมตร b -0.000000000132382615256093000000

c 0.000000062823382034754600000000
d -0.000013217483493477300000000000
e 0.000826931071003401000000000000
f 0.140208439670005000000000000000
g 0.062297997530549800000000000000

ความลาดซ้น 7 % (A7b) a -0.000000000000000000011912199527 1.0000
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ b 0.000000000000000109333373632098
400 เมตร c -0.000000000000405319099174159000

d 0.000000000777951246765921000000
e -0.000000822671069810326000000000
f 0.000468257511169202000000000000
g 23.518485240377200000000000000000

9 ความลาดซ้น 6 % (A6a) ล -0.000000000000000352076804233266 0.9988
และระยะทางน้อยกว่า 700 เมตร b 0.000000000002455726475183040000

c -0.000000004411526720641230000000
d 0.000003522841797137800000000000
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อ ัน ด ับ  ความลาดช ัน ด ัวแ ป ร ค่าคงท ี่

2R
ช ่วงเร ่งควาป เร ็ว  (Acceleration) • '

î i â น ะ:! „■ 1, Mm ' . ร i g g l f f  * ' f j | | i  : g § S f |  f i l g f
9 ความลาดชัน 6 % (A6a) e -0.001443789697944450000000000000

และระยะทางน้อยกว่า 700 เมตร f 0.311898498134724000000000000000
g -1.197521416179370000000000000000

ความลาดชัน 6 % (A6b) a 0.000000000000000000000702326827 0.9908
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ b 0.000000000000000009710046131222
700 เมตร c -0.000000000000112827255829660000

d 0.000000000414206097774828000000
e -0.000000731668343047402000000000
f 0.000658168696792714000000000000
g 29.744966749060200000000000000000

10 ความลาดชัน 5 % (A5a) ล -0.000000000000000113652113622739 0.9968
และระยะทางน้อยกว่า 1100 เมดร b 0.000000000000648256540608769000

C -0.000000001459849619831020000000
d 0.000001647047022722970000000000
e -0.000976203745747029000000000000
f 0.291458510661869000000000000000
g 0.059891058663197300000000000000

ความลาดชัน 5 % (A5b) a 0.000000000000000000000000000000 1.0000
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ b 0.000000000000000000000000000000
1100 เมตร c 0.000000000000000000000000000000

d 0.000000000000000000000000000000
e 0.000000000000000000000000000000
f 0.000000000000000000000000000000
g 37.000000000000000000000000000000

11 ความลาดชัน4 % (A4a) a -0.000000000000000078031042578413 0.9941
และระยะทางน้อยกว่า 1100 เมตร b 0.000000000000477971161979315000

c -0.000000001154596181876740000000
d 0.000001396401070729440000000000
e -0.000888957033595261000000000000
f 0.289730483707672000000000000000
g 1.534808547745340000000000000000

ความลาดชัน 4 % (A4b) a 0.000000000000000000000000000000 1.0000
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ b 0.000000000000000000000000000000
1100 เมตร C 0.000000000000000000000000000000



1 า 5

อันดับ ความลาดชัน ตัวแปร ค่าคงที่ 2R
ช่วงเร่งความเร็ว (Acc deration) เ ^ ^

ความลาดชัน 4 % (A4b) d 0.000000000000000000000000000000
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ e 0.000000000000000000000000000000
1100 เมตร f 0.000000000000000000000000000000

g 45.000000000000000000000000000000
12 ความลาดชัน 3 % (A3a) a -0.000000000000000074697402853114 0.9957

และระยะทางน้อยกว่า 1800 เมตร b 0.000000000000456206918138128000
c -0.000000001101976134837740000000
d 0.000001340384219998550000000000
e -0.000869172012178510000000000000
f 0.300059886196777000000000000000
g 1.851808114137380000000000000000

ความลาดชัน 3 % (A3b) a -0.000000000000000143613320753911 0.9990
และระยะทางมากกว่าเท่ากับ b 0.000000000001863049045138850000
1800 เมตร c -0.000000010047696206912400000000

d 0.000028833024451970600000000000
e -0.046428295479456200000000000000
f 39.773375005318400000000000000000
g -14105.113050568600000000000000000000

13 ความลาดชัน 2 % (A2) a -0.000000000000000015163405906829 0.9946
b 0.000000000000123481735236316000
C -0.000000000397144504123351000000
d 0.000000641619646427061000000000
e -0.000551457164940317000000000000
f 0.254765393617163000000000000000
g 4.864185178157640000000000000000

14 ความลาดชัน 1 % (A1) ล -0.000000000000000150563621005098 0.9985
b 0.000000000000821409877205325000
c -0.000000001774368005999440000000
d 0.000001936264694045450000000000
e -0.001136552203941930000000000000
f 0.373898308725074000000000000000
g 0.770884968122118000000000000000

15 ความลาดชัน 0 % (A0) a -0.000000000000001873737836229140 0.9994
b 0.000000000006441853226841080000
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อันดับ ความลาดช ัน ดัวแปร ค่าคงที่ 2R
ช่วงเร่งความเรา [Acceleration): • I I I #  Ü P  1 ร่' -

15 ความลาดชัน 0 % (A0) C -0.000000008855126024153240000000 
d 0.000006199556539576710000000000 
e -0.002356043534845750000000000000 
f 0.525513031142509000000000000000 
g -2.495802208490200000000000000000



ประว ้ต ิผ ู้เข ียน ว ิทยาน ิพ นธ ์
X v .

นายธำรงล ักษณ ์ จงกมลวิวัฒน์ เกิดวันที่ 27 เมษายน พ.ศ.2520 ที่กรุงเทพมหานคร 
สำเร็จการศึกษาปริญญาตรีว ิศวกรรมศาสดรบัณฑิต ภาควิชาวิศวกรรมโยธา 
คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยขอนแก่น ในปีการศึกษา 2540 และเข้าศึกษาต่อในหลักสูตร 
วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต ท ี่จ ุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย เมื่อ พ.ศ.2541

มีประสบการณ์ ในด้านการสำรวจจัดทำแผนที่ การออกแบบถนน ทางยกระดับ ทางต่าง 
ระดับ การนำระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์มาใช้ในการศึกษาและวิเคราะห์ทางด้านวิศวกรรม
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ควบคมงานก่อสร้างทางยกระดับ
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