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บทคัดยอ 

การวางแผนจัดแปลนพ้ืนท่ีกอสรางเปนปญหาอยางหน่ึงท่ีเกิดข้ึนในโครงการกอสราง เน่ืองจากจะตองกําหนดตําแหนงท่ีเหมาะสม

ของสิ่งอํานวยความสะดวกช่ัวคราวและพ้ืนท่ีในจัดเก็บวัสดุในขอบเขตโครงการและชวงเวลาท่ีเหมาะสม มิฉะน้ันจะทําใหเกิดความ

สูญเสียและผลกระทบ การศึกษาครั้งน้ีเปนการพัฒนารูปแบบการจัดแปลนพ้ืนท่ีกอสรางโดยการหาตําแหนงท่ีเหมาะสมท่ีสุดของ 

ทาวเวอรเครนและพ้ืนท่ีกองวัสดุกอสรางท่ีมีความเปนไปได และมีประสิทธิภาพในรูปแบบการนําเสนอท่ีเสมือนจริง โดยไมไดคํานึงถึง

แคเพียงระยะทางในการขนยายวัสดุของกิจกรรมการกอสรางเทาน้ัน แตยังคํานึงถึงระยะเวลาใหสอดคลองกับแผนกําหนดเวลาของ

โครงการ (scheduling) เพ่ือลดคาใชจายในการเชาทาวเวอรเครน คาขนสง คากองเก็บ คาใชจายเน่ืองจากวัสดุขาดแคลน และคาเสีย

โอกาส โดยนําข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม (genetic algorithm) มาชวยในการหาคําตอบท่ีดีท่ีสุดสําหรับระยะตําแหนงท่ีติดตั้งทาวเวอร

เครน และระยะตําแหนงท่ีติดตั้งพ้ืนท่ีในจัดเก็บวัสดุ โดยวิธีการดังกลาวมีขอดีในการชวยหาคําตอบท่ีใกลเคียงกับคําตอบท่ีดีท่ีสุด และ

สามารถหาแนวโนมของคําตอบท่ีถูกปรับปรุงข้ึน ซึ่งวิธีการขางตนไดนํามาทดลองกับโครงการกรณีศึกษา พบวาวิธีการพัฒนารูปแบบ

การจัดแปลนพ้ืนท่ีกอสรางโดยการหาตําแหนงท่ีเหมาะสมท่ีสุดของทาวเวอรเครนและพ้ืนท่ีกองวัสดุกอสรางสามารถชวยลดระยะทางใน

การขนยายวัสดุ ทําใหระยะเวลาและคาใชจายลดนอยลงตามอีกดวย 

 

คําสําคัญ :  ความปลอดภยัในการกอสราง  การวางตําแหนงอุปกรณ  โลจสิติกส  การออกแบบและการวางแผนผังไซต 
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Abstract 

The planning of construction site layouts is a critical challenge in construction projects, requiring the allocation 

of suitable positions for temporary facilities and material storage areas within project boundaries and at appropriate 

time intervals. Failure to do so can result in significant losses and repercussions. This study aims to develop a 

construction site layout model by identifying optimal position for tower cranes and construction material storage 

area that are both feasible and efficient, presented in a format that mirrors reality. The methodology extends 

beyond merely considering the distance of material movement during construction activities. It aligns time intervals 

with project scheduling to reduce costs related to crane rental, transportation, storage facilities, material shortages, 

and opportunity costs. The application of a genetic algorithm is employed to discover the best solutions for 

positioning tower cranes and storage areas. This approach offers the advantage of approximating the best possible 

solution and revealing trends in improved solutions. The methodology has been applied to a case study project, 

illustrating that the development of construction site layouts by identifying optimal positions for tower cranes and 

construction material storage areas can significantly reduce material movement distances, resulting in reduced 

time and costs. 

 

Keywords:  Construction safety, Construction site layout optimal tower cranes position, Logistics, Site design and 

planning 
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1) บทนํา 

การวางแผนจัดแปลนพ้ืนท่ีกอสรางท่ีมีประสิทธิภาพของพ้ืนท่ี

กอสราง เปนพ้ืนฐานสําหรับการดําเนินโครงการท่ีประสบความ 

สําเร็จ เน่ืองจากชวยเพ่ิมท้ังผลผลิตและความปลอดภัยในพ้ืนท่ี

กอสราง โดยสวนใหญงานน้ีประกอบดวยการระบุสิ่งอํานวยความ

สะดวกช่ัวคราวท่ีจําเปนในการสนับสนุนการกอสรางการดําเนินการ 

การกําหนดขนาดและรูปราง และการวางตําแหนงท่ีเหมาะสมท่ีสุด

ในพ้ืนท่ีวางภายในขอบเขตของโครงการ ปญหาการวางแผนจัด

แปลนพ้ืนท่ีกอสราง คือปญหาการเพ่ิมประสิทธิภาพเชิงผสมท่ี

ซับซอนซึ่งเก่ียวของกับวัตถุประสงคหลายปจจัยและปญหาก็เพ่ิมข้ึน

มีขนาดใหญข้ึนอยางมากตามจํานวนสิ่งอํานวยความสะดวกและ

ขอจํากัดท่ีเพ่ิมข้ึน จากการทบทวนวรรณกรรมประกอบดวย บท

วิเคราะหท่ีหลากหลายเทคนิคฮิวริสติกและเมตาฮิวริสติกสําหรับ

แกปญหา แตในการศึกษาท่ีผานมาโดยสวนมากจะตรวจสอบสิ่ง

อํานวยความสะดวกจํานวนนอย และมุงเนนไปท่ีการลดระยะการ

เดินทางใหนอยท่ีสุด โดยไมสนใจปจจัยท่ีเก่ียวของกับตนทุน

โดยท่ัวไปหรือพารามิเตอรการตัดสินใจอ่ืน ๆ วัตถุประสงคของ

การศึกษาน้ี คือการพัฒนาโซลูชันการจัดวางแปลนพ้ืนท่ีกอสราง

ท่ีเปนไปได และมีประสิทธิภาพในรูปแบบการนําเสนอท่ีเหมือน

จริง โดยคํานึงถึงระยะทางท้ังหมดท่ีเดินทางรวมถึงคาใชจายและ

พารามิ เตอรความปลอดภัย มีการพัฒนารูปแบบการเพ่ิม

ประสิทธิภาพหลายวัตถุประสงค ตั้งเปาท่ีจะลดฟงกชันตนทุน

ท่ัวไปใหนอยท่ีสุด ซึ่งเปนผลมาจากตนทุนการกอสรางสิ่งอํานวย

ความสะดวกท่ีเปนทางเลือกสถานท่ี คาขนสงระหวางสถานท่ี 

และขอกังวลดานความปลอดภัยใด ๆ ในรูปแบบของความใกล

หรือความหางไกลท่ีตองการสิ่งอํานวยความสะดวกเฉพาะไปยัง

สิ่งอํานวยความสะดวกอ่ืน ๆ หรือพ้ืนท่ีทํางาน การพัฒนารวม

วัตถุประสงคการคนหาท่ีจําเปนเขากับความสามารถในการเพ่ิม

ประสิทธิภาพของข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม (genetic algorithm) 

ไดรับการทดสอบในหลายกรณีทดสอบและผลลัพธของนําเสนอ

การศึกษาเปรียบเทียบกับวิธีการท่ีมีอยูจากวรรณกรรม การ

ประเมิ นผลบ ง ช้ี ว ารู ปแบบท่ี นํ าเสนอให วิ ธี แก ปญหาท่ีมี

ประสิทธิภาพและมีเหตุผล เพ่ือตอบสนองตอพารามิเตอรการ

ตัดสินใจและขอจํากัดของปญหา และสงผลใหดีมากข้ึนการ

วางแผนจัดแปลนพ้ืนท่ีท่ีเหมาะสมกวาวิธีกอนหนาท้ังในเชิง

คุณภาพและเชิงปริมาณ  

ดังน้ันผูวิจัยจึงพัฒนารูปแบบการจัดแปลนพ้ืนท่ีกอสรางโดย

การหาตําแหนงท่ีเหมาะสมท่ีสุดของทาวเวอรเครนและพ้ืนท่ีกอง

วัสดุกอสราง เพ่ือหาระยะตําแหนงท่ีติดตั้งทาวเวอรเครน และ

ระยะตําแหนงท่ีติดตั้งพ้ืนท่ีในการจัดเก็บวัสดุท่ีเหมาะสมท่ีสุดใน

โครงการ ซึ่งสงผลใหลดระยะเวลาและคาใชจายของโครงการ แต

ยังไมไดศึกษาในสวนของคาใชจายในโครงการกอสรางจริงท้ังหมด 

ไดแก คาเชาทาวเวอรเครน คาขนสง คากองเก็บวัสดุ คาใชจาย

เน่ืองจากวัสดุขาดแคลน และคาเสียโอกาส 

 

2) ทบทวนวรรณกรรม 

2.1) การวางแผนเคาโครงทาวเวอรเครน 

งานวิจัยจํานวนมากไดรับการพัฒนาเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ

สถานท่ีของทาวเวอรเครนตามเกณฑตาง ๆ ท่ีเนนเปนหลักลดท้ัง

เวลาและคาใชจาย  

Zhang et al. แนะนําแบบจําลองท่ีสําคัญ ทางคณิตศาสตร 

[1] ท่ีไดรับการพัฒนาเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพตําแหนงท่ีตั้งของ

กลุมของทาวเวอรเครนโดยใชการจําลองแบบมอนติคารโล มี

งานวิจัยมากมายปรับรูปแบบน้ี Marzouk and Abubakr [2] ใช

ข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรมและการสรางแบบจําลองขอมูลอาคาร 

(BIM) สําหรับทาวเวอรเครนในการการวางแผน แบบจําลองท่ีใช 

BIM น้ีใชเพ่ือตรวจสอบตําแหนงของปนจั่นโดยใชการตรวจจับ

การปะทะและพัฒนาแผน 4 มิติ Abdelmegid et al. [3], Tam 

et al.  [4]  และ Alkriz and Mangin [6] ใช ข้ันตอนวิธี เ ชิง

พันธุกรรมในการเพ่ิมประสิทธิภาพ โดยลดเวลาและคาใชจาย

โดยรวม Al-Husseinet et al. [5] พัฒนาระบบบูรณาการ

สําหรับการจําลองและ 3 มิติ การสรางภาพการทํางานของทาว

เวอรเครน Huang et al. [7] การใชโปรแกรมเชิงเสนจํานวนเต็ม

น้ันมีความยืดหยุนกวา ข้ันตอนวิธีเ ชิงพันธุกรรม (genetic 

algorithm), Irizarry and Karan [8] การรวมท้ัง GIS และ BIM 

เขาดวยกันและเปดใชงานการแสดงภาพโมเดล 3 มิติของทาว

เวอรเครนอยางเหมาะสมท่ีสุดสถานท่ี แบงประเภทพ้ืนท่ีท่ีเปนไป

ไดสําหรับท่ีตั้งทาวเวอรเครนเพ่ือลดโอกาสท่ีจะเกิดความขัดแยง 

Lien and Cheng [9] ใชอัลกอริทึมของ Particle Bee เพ่ือเพ่ิม

ประสิทธิภาพตําแหนงของทาวเวอรเครนและลดตนทุนการ

ดําเนินงาน 

 

𝑇𝑇𝑇𝑇 =  1
𝑉𝑉𝑤𝑤
∗ 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴  𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐 𝑃𝑃(𝐷𝐷𝐷𝐷𝐷𝐷)2−𝑃𝑃(𝑆𝑆𝑆𝑆)2−𝑃𝑃(𝐷𝐷𝐷𝐷)2

2.  𝑃𝑃(𝐷𝐷𝐷𝐷).  𝑃𝑃(𝑆𝑆𝑆𝑆)
     (1) 
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รูปที่ 1 : การเคล่ือนที่ของทาวเวอรเครน 

 

เมื่อ X, Y, Z = พิกัดของจุดเครน (m) 

XDj, YDj, ZDj = พิกัดของจุดอุปสงค (m) 

XSi, YSi, ZSi = พิกัดของจุดจาย (m) 

XSi′, YSi′, ZSi′ = พิกัดของจุดจายท่ีแปลงแลว (m) 

∆ = ความแตกตางของระดับสิ่งกีดขวางเพ่ิมเติม 

P(Dij) = ระยะทางจากจุดจัดหา (i) ไปยังจุดอุปสงค (j) 

P(Dj) = ระยะทางจากจุดปนจั่นถึงจุดอุปสงค (j) (m) 

P(Si) = ระยะทางจากจุดปนจั่นถึงจุดจาย (i) (m) 

LB = ความยาวของบูม Luffing 

Vr = ความเร็วในแนวรัศมีของรถเข็น (m/min) 

Vluff = ความเร็วการหลอของ jib (m/min) 

Vw = ความเร็วการแกวงของ jib (rad/min) 

Vv =ความเร็วแนวดิ่งในการยก (m/min) 

T = เวลาเดินทางของเบ็ดท้ังหมดจากจุด i ไปยังจุด j 

Tr = เวลาสําหรับการเคลื่อนท่ีในแนวรัศมีของตะขอ (min) 

Tluff = เวลาสําหรับการเคลื่อนตัวของตะขอ (min) 

Tw = เวลาในการแกวงตะขอ (min) 

Tv = เวลาในการยกตะขอในแนวดิ่ง (min) 

Th= เวลาในการเคลื่อนท่ีของตะขอในแนวนอน (min) 

TL= เวลาในการโหลด 

Tu = เวลาขนถาย 

α = พารามิเตอรการเคลื่อนไหวพรอมกันของ jib (ระดับการ

ประสานงานของการเคลื่อนท่ีของตะขอในแนวรัศมีและแนว

สัมผัสในแนวนอนระนาบระหวาง 0 ถึง 1) (สันนิษฐานวาเปน 

0.25) 

β = ของพารามิเตอรการเคลื่อนไหวพรอมกัน (ระดับของการ

ประสานงานของการเคลื่อนท่ีของตะขอในระนาบแนวตั้งและ

แนวนอนระหวาง 0 และ 1) (สันนิษฐานวาเปน 1.0) 

แตละงานวิจัยท่ีกลาวถึงมีเพียงการคํานวณจุดติดตั้งของ 

ทาวเวอรเครนท่ีเหมาะสมเทาน้ัน ไมไดกลาวถึงจุดตําแหนงของ

กองวัสดุกอสราง และจุดติดตั้งบนอาคารดวย บทความน้ีไดทํา

การวิจัยถึงท้ัง 3 ตําแหนง คือ ตําแหนงของทาวเวอร ตําแหนง

ของกองวัสดุ และตําแหนงจุดติดตั้งของอาคารแตละจุดของแต

ละช้ัน ทําใหผลท่ีไดรับมีประสิทธิภาพในรูปแบบการนําเสนอท่ี

เสมือนจริงมากข้ึน 

 

3) วิธีดําเนินการวิจัย 

3.1) นําข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม (Genetic Algorithm: GA) มา

ใชในการวิเคราะห 

เพราะเปนวิธีการคนหาคําตอบท่ีดีท่ีสุดโดยใชหลักการ

คัดเลือกแบบธรรมชาติเลียนแบบวิวัฒนาการของสิ่งมีชีวิต โดย

อาศัยแนวคิดท่ีวา ยีนของสิ่งมีชีวิตท่ีแข็งแรงจะมีโอกาสในการ

สรางทายาทจากรุนสูรุนมากกวายีนของสิ่งมีชีวิตท่ีไมแข็งแรง 

ประกอบดวย ประชากร (population) พอและแมพันธุ (parent) 

ทายาท (offspring)  การสุ ม เลือก (selection )การแสดง

โครโมโซม (chromosome representation) ดังตารางท่ี 1 การ

ผสมขามสายพันธุ  (crossover) ดั งตารางท่ี 2 กลายพันธุ  

(mutation) ดังตารางท่ี 3 และ 4 ความแข็งแรง (fitness value) 

และฟงกชันความแข็งแรง (fitness function) โดยการสุมเลือก

จะใชวิธี Roulette wheel ดังแสดงในสมการท่ี (4) 

𝑃𝑃𝑖𝑖 =  𝑓𝑓𝑖𝑖
∑ (𝑓𝑓𝑖𝑖)𝑗𝑗

  𝐹𝐹𝐹𝐹𝐹𝐹 𝑗𝑗 = 1, … ,𝑁𝑁         (2) 

เมื่อ 𝑃𝑃𝑖𝑖 คือ คาความนาจะเปนท่ีจะถูกคดัเลือกของโครโมโซม i 

 𝑓𝑓𝑖𝑖 คือ ความแข็งแรง (Fitness Value) 

 𝑁𝑁 คือ จํานวนของประชากร (Population) 

 

ตารางที่ 1 : ตัวอยาง Chromosome Representation 

ตําแหนงติดตั้งทาวเวอรเครน (Population) 

Parent 1 1 2 3 4 5 6 
 

      
Parent 2 1 2 6 5 3 4 

       
Parent 3 1 6 2 4 5 3 

40

Journal of Engineering and Digital Technology (JEDT)
Vol.12  No.2  July - December 2024



ตารางที่ 2 : ตัวอยางการผสมขามสายพนัธุ (Crossover) 

ตําแหนงติดตั้งทาวเวอรเครน (Population) 

Parent 1 1 2 6 5 3 4 

Parent 2 1 6 2 4 5 3 

ผสมขามสายพันธุ (Crossover) 

Offspring 1 1 2 6 4 5 3 

Offspring 2 1 6 2 5 3 4 

 

ตารางที่ 3 : ตัวอยางการกลายพันธุแบบที่ 1 (Mutation) 

ตําแหนงติดตั้งทาวเวอรเครน (Population) 

Parent 1 1 2 6 5 3 4 

กลายพันธุ (Mutation) 

Mutation 1 2 5 6 3 4 

 

ตารางที่ 4 : ตัวอยางการกลายพันธุแบบที่ 2 (Mutation) 

ตําแหนงติดตั้งทาวเวอรเครน (Population) 

Parent 1 1 2 3 4 5 6 

Offspring 1 1 2 6 4 5 3 

กลายพันธุ (Mutation) 

Mutation 1 3 6 4 5 2 

 

3.2) การทดสอบกับโจทยปญหาจริง 

ตั้งโจทย เปนโครงการกอสราง อาคารหองชุดพักอาศัย สูง 

10 ช้ันเทากัน รวม 230 ยูนิต บนท่ีดินขนาด 10,000 ตร.ม. มี

แบบแปลนภาพรวมของโครงการ และกําหนดกริดพ้ืนท่ีโครงการ

กอสราง ตามแปลนรูปท่ี 2 

 

3.3) Installation Point 

จุดติดตั้งและกําหนดกิจกรรมกําหนด 1,120 กิจกรรม (112 

กิจกรรม ตอ1 ช้ัน) มีท้ังหมด 10 ช้ัน 

 

3.4) Tower Crane Location 

ตําแหนงท่ีตั้งทาวเวอรเครนและกําหนดกิจกรรมกําหนด 168 

กิจกรรม 

 

3.5) Stock Location 

ตําแหนงท่ีตั้งสตอก กองวัสดุและกําหนดกิจกรรมกําหนด 

120 กิจกรรม 

 

 
 

รูปที่ 2 : แปลนและกําหนดกริดพื้นที่โครงการกอสราง 
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รูปที่ 3 : Crane Load Chart (Potain: Model E2/18B) 

 

3.6) ตารางนํ้าหนักการโหลดของทาวเวอรเครน (Crane Load 

Chart (Potain: Model E2/18B) 

 

3.7) คํานวณนํ้าหนักโหลดสูงสุดตอรอบ Max Load per Cycle 

(T) ในแตละรุนของทาวเวอรเครน 

คํานวณจาก รูปท่ี 3: Crane Load Chart (Potain: Model 

E2/18B) 

 
 

รูปที่ 4 : แปลนและกําหนดกริดพื้นที่จุดในการคํานวณ 

 

 
 

รูปที่ 5 : รูปแบบและสมการในการคํานวณ 

 

𝑅𝑅 = �(𝑥𝑥1 − 𝑥𝑥0)2 + (𝑦𝑦1 − 𝑦𝑦0)2 (3) 

𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇 = �(𝑥𝑥0 − 𝑥𝑥3)2 + (𝑦𝑦3 − 𝑦𝑦0)2 (4) 

𝐿𝐿2 = 𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇 − 𝑅𝑅 (5) 

𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇 =  
2𝜋𝜋𝜋𝜋
360°

 (6) 

𝐵𝐵 = �(𝑥𝑥1 − 𝑥𝑥2)2 + (𝑦𝑦2 − 𝑦𝑦1)2 (7) 

𝜃𝜃 =  2 𝑥𝑥 𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆−1 �
𝐵𝐵/2
𝑅𝑅
� (8) 

𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇 = 𝐿𝐿 + |𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇 − 𝑅𝑅| (9) 
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𝐿𝐿𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇𝑇 =  
2𝜋𝜋𝜋𝜋
360° �2 𝑥𝑥 𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆𝑆−1(

�(𝑥𝑥1 − 𝑥𝑥2)2 + (𝑦𝑦2 − 𝑦𝑦1)2

2𝑅𝑅 )�

+ ��(𝑥𝑥3 − 𝑥𝑥0)2 + (𝑦𝑦3 − 𝑦𝑦0)2

− �(𝑥𝑥1 − 𝑥𝑥0)2 + (𝑦𝑦1 − 𝑦𝑦0)2� 

 

(10) 

 

เมื่อ X0 , Y0 = พิกัดของจุดเครน  

X1 , Y1, = พิกัดของจุดกองวัสดุ  

X2 , Y2, = พิกัดของแนวรัศมีเหว่ียงทิศทางไปจุดติดตั้ง 

X3 , Y3, = พิกัดของแนวรัศมีเหว่ียงทิศทางไปจุดติดตั้ง 

R = ระยะทางความยาวจากเครนไปยังจุดกองวัสดุ 

LTi = ระยะทางความยาวจากเครนไปยังจุดติดตั้ง 

LTotal = ระยะทางรวมความยาวจากเครนไปจุดกองวัสดุและ

ไปยังจุดติดตั้ง 

 

3.8) ประชากรในรุน (Populations for a Generation) 

กําหนดจํานวนคําตอบในแตละรุน 100 คําตอบ ในแตละรุน

จะดึงคูคําตอบจํานวน 1 คู (1 parents) ดวยวิธี Roulette wheel 

เพ่ือมาปรับปรุงคําตอบดวยวิธี Crossover และ Mutation 
 

3.9) การวนหาคําตอบ (Iterations) 

กําหนด 1000 รุน 
 

3.10) คํานวณระยะทางรวมจากสต็อกถึงการติดตั้ง 
 

3.11) วิเคราะหและเปรียบเทียบหาคาความเหมาะสมท่ีสุดของ

ระยะทางรวมจากสต็อกถึงการติดตั้ง (Total Distance) 
 

ตารางที่ 5 : คาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration) ของ

ทาวเวอรเครนความยาวแขน 45 เมตร 

Improve Iteration Solution ID Total Distance 

1 1 1 54,969.46 

2 1 6 33,792.98 

3 1 11 28,847.99 

4 1 62 27,667.80 

5 2 127 25,267.32 

6 2 147 22,665.44 

7 5 422 21,529.77 

8 8 744 20,651.44 

9 9 866 19,978.63 

10 17 1,676 18,680.88 

 
 

รูปที่ 6 : กราฟคาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration)  

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 45 เมตร 

 

ตารางที่ 6 : คาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration)  

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 40 เมตร 

Improve Iteration Solution ID Total Distance 

1 1 1 54,969.46 

2 1 37 20,913.51 

3 3 300 20,866.76 

4 4 360 20,628.49 

5 7 633 20,004.75 

6 148 14,763 18,803.38 

7 298 29,730 18,680.88 

 

 
 

รูปที่ 7 : กราฟคาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration) 

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 40 เมตร 
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20,913.51 20,866.76 20,628.49 20,004.75 18,803.38 18,680.88 
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ตารางที่ 7 : คาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration)  

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 35 เมตร 

improve Iteration Solution ID Total Distance 

1 1 1 54,969.46 

2 1 4 30,296.24 

3 1 24 20,459.06 

4 2 121 20,216.78 

5 2 190 20,170.56 

6 3 242 18,680.88 

 

 
 

รูปที่ 8 : กราฟคาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (iteration)  

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 35 เมตร 

 

ตารางที่ 8 : คาความเหมาะสมที่สุดของการหาคําตอบ (results distance) 

ของทาวเวอรเครนแตละชวง 

Results Distance (m.) 

improve  Crane @45  Crane @40 Crane @35 

1 54,969.46  54,969.46  54,969.46  

2 33,792.98  20,913.51  30,296.24  

3 28,847.99  20,866.76  20,459.06  

4 27,667.80  20,628.49  20,216.78  

5 25,267.32  20,004.75  20,170.56  

6 22,665.44  18,803.38  18,680.88  

7 21,529.77  18,680.88  - 

8 20,651.44  - - 

9 19,978.63  - - 

10 18,680.88  - - 

 

 
 

รูปที่ 9 : กราฟคาความเหมาะสมที่สุดของการวนหาคําตอบ (distance) 

ของทาวเวอรเครนความยาวแขน 45/40/35 เมตร 

 

จากตารางท่ี 8 และรูปท่ี 9 พบวา คําตอบท่ีดีท่ีสุดคือ 1000 

รุน ยิ่งวนหาคําตอบท้ังหมดของแตละรุนมากเทาไร ก็จะยิ่งได

ระยะจุดตําแหนงท่ีตั้งทาวเวอรเครน และตําแหนงท่ีตั้งสต็อกกอง

วัสดุ ระยะทางในการขนสงท่ีนอยลงเทาน้ัน สังเกตไดจากการ

ปรับปรุงคําตอบครั้งท่ี 2 และ 3 ของ 1000 รุน ระยะทางท่ีไดจะ

นอยลงถึงหลักหมื่น เมื่อเทียบกับ 5 และ 10 รุน ระยะทางท่ีได

จะนอยลงซึ่งจะคอย ๆ ลดลงจนถึงจุดท่ีไมสามารถหาตําแหนงท่ี

นอยลงกวาน้ีได 

 

ตารางที่ 9 : เปรียบเทียบระหวางการใชขั้นตอนวิธีเชิงพันธกุรรม  

และการสุมเลือกตําแหนง 

 GA Random %Improve 

Distance @45 18.68 54.97 66.02 

Day @45 19.46 57.26 66.02 

Cost @45 23.35 68.71 66.02 

Distance @40 18.68 54.97 66.02 

Day @40 31.13 91.62 66.02 

Cost @40 18.68 54.97 66.02 

Distance @35 18.68 54.97 66.02 

Day @35 19.46 57.26 66.02 

Cost @35 23.35 68.71 66.02 
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รูปที่ 10 : แปลนและกําหนดกริดพื้นที่จดุในการคํานวณคาความเหมาะสมที่สุดของการหาคําตอบ (results distance) 

 

 
 

รูปที่ 11 : กราฟคาแสดงเปรียบเทียบกระหวางการใชขั้นตอนวธิีเชิงพันธุกรรมและการสุมเลือก 
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รูปที่ 12 : กราฟคาแสดงเปรียบเทียบกระหวางจาํนวนวันและคาใชจาย 

 

4) ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

จากขอมูลรูปท่ี 10 เปนคําตอบท่ีดีท่ีสุดท่ีไดจากแบบจําลอง

จุดตําแหนงท่ีตั้งทาวเวอรเครน และตําแหนงท่ีตั้งสต็อกกองวัสดุ 

ซึ่งใชข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม โดยเลือกการปรับปรุงคําตอบครั้ง

ท่ี 1-10 มาเปรียบเทียบกับคําตอบท่ีไดจากระยะทางรวม  

จากสต็อกกองวัสดุถึงการติดตั้ง Total Distance from Stock 

to Installation (m) ของแตละกรณีของการใชทาวเวอรเครน

ความยาวแขน 35, 40 และ 45 เมตร ผลจากการเลือกใชข้ันตอน

วิธีเชิงพันธุกรรม ทําใหเห็นไดวาคาเปอรเซ็นตคําตอบดีข้ึนถึง 

66.02% จึงสรุปไดวาการใชทาวเวอรเครนความยาวแขนยิ่งมาก 

ระยะเวลาในการทํางานจะสั้นลง และคาใชจายในการเชาก็จะ

สูงข้ึน ดังน้ันการเลือกขนาดของทาวเวอรเครน และจุดตําแหนง

การติดตั้งใหสอดคลองกับแผนงานของโครงการก็จะสงผลให

ประหยัดเวลาและคาใชจายในโครงการ ตนทุนทางออม 

(indirect cost) และคาใชจายท่ีเกิดจากการวางงาน (idling 

cost) อีกท้ังยังคํานึงถึงระยะเวลาในการกอสรางโครงการ 

(project duration) อีกดวย 

 

5) ขอเสนอแนะ 

การศึกษางานวิจัยในครั้งน้ีผูวิจัยไดศึกษาวิเคราะหเพียงแค

ทฤษฎีแบบจําลองการติดตั้งจุดตําแหนงท่ีตั้งทาวเวอรเครน และ

ตําแหนงท่ีตั้งสต็อกกองวัสดุ เพ่ือหาระยะทางท่ีเหมาะสมท่ีสุดใน

การขนยายในกิจกรรมตาง ๆ ของการกอสรางโครงการ หากกรณี

มีตําแหนงท่ีตั้งสต็อกกองวัสดุ มากกวา 1 ตําแหนง อาจจะทําให

การขนยายกองวัสดุไปยังจุดติดตั้งไดระยะทางท่ีสั้นและไวยิ่งข้ึน

ยอมสงผลใหการสงวัสดุไปยังจุดติดตั้งตาง ๆ เปนไปตามแผนงาน

ท่ีวางไว การใชข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม พบวาทําใหไดคําตอบท่ี

ดีกวาการคํานวณหาจุดติดตั้ง ท่ีตั้งทาวเวอรเครน และตําแหนง

ท่ีตั้งสต็อกกองวัสดุเอง ข้ันตอนวิธีเชิงพันธุรรม ชวยในการ

คํานวณท่ีซับซอนของ maximum load ตามรัศมีของทาวเวอร

เครนแตละขนาด ไปยังจุดตําแหนงของกองวัสดุกอสรางและจุด

ติดตั้งดวย ซึ่งมีการคํานวณระยะจุดติดตั้งท้ัง 3 แกน X, Y, Z ใน

แตละรอบเพ่ือใหเกิดความปลอดภัยและไมใหเกิดอุบัติเหตุได 

งานวิจัยน้ีจึงสามารถตอยอดในการสรางสมการแบบจําลองการ

สงวัสดุแตละประเภทในกิจกรรมโครงการกอสราง เพ่ือคํานึงถึง
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คาใชจายตาง ๆ ท่ีโครงการตองเสียไปจากการวางแผนการ

กอสรางท่ีไมถูกตองได 

งานวิจัยน้ีสามารถนําไปใชกับโครงการการอ่ืนได โดยการ

เปลี่ยนแปลนพ้ืนท่ี และปรับระยะกําหนดกริดพ้ืนท่ีใหสอดคลอง

กับระยะของแปลน 

 

6) ขอจํากัดในการวิจัย 

การศึกษางานวิจัยในครั้งน้ีผูวิจัยไดกําหนดตัวแปลการติดตั้ง

จุดตําแหนงท่ีตั้งทาวเวอรเครน และตําแหนงท่ีตั้งสต็อกกองวัสดุ 

เพียงอยางละ 1 จุด หากกรณีมีทาวเวอรเครน และตาํแหนงท่ีตั้ง

สต็อกกองวัสดุ มากกวา 1 ตําแหนง จะยังไมสามารถคาํนวณหา 

ตําแหนงท่ีเหมาะสมได 
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