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ภาคผนวก



ภาคผนวก ก

เครื่องมีอที่มีใช้อยู่ข'องการไฟฟ้านครหลวง

ก.1 เคร ื่องร ับส ้ญ ญ าณ ดาวเท ียม GPS รุ่น Pro XL

จากบทที่ 3 ในหัวข้อที่ 3.4 กล่าวถึง เครื่องมือที่ใข้ในการทำวิจัย ได้แบ่งไว้ 2 

ประ๓ ทใหญ่ ๆ สำหรับภาคผนวก ก. นี้จะกล่าวถึงความเป็นมาของเครื่องมือ ล่วนประกอบ 

วิธีการใช้ วิธีการนำเครื่องมือไปใช้ในการเก็บข้อมูลในภูมิประเทศ และอื่น ๆ ที่สำคัญ ซึ่งจะเป็น 

ประโยชน์ต่อผู้อ่านวิทยานิพนธ์ฉบับนี้ด้วย เครื่องมือที่จะกล่าวถึงนี้เป็นเครื่องมือที่มืใช้อยู่ในการ

ไฟฟ้านครหลวงเท่านั้น ดังนี้

ก.1.1 เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GPS รุ่น Pro XL

ระบบดาวเทียม GPS (Global Positioning System) เป็นระบบนำวิถึที่ใช้ใน 

การหาพิกัดตำแหน่งจากการรับสัญญาณคลื่นวิทยุจากดาวเทียม หสักการรังวัดเพื่อหาพิกัด

ตำแหน่งใช้วิถีการวัดระยะไปยังดาวเทียม ระบบ GPS มืสถานี้ภาคพื้นดินที่คอยติดตามดูการ 

เคลื่อนที่ของดาวเทียมอยู่ตลอดเวลา ทำให้รู้วงโคจรหรือตำแหน่งของดาวเทียมที่ขณะเวลาต่าง ๆ 

ข้อมูลการรังวัดของสถานีติดตามดาวเทียมจะนำไปพยากรณ์วงโคจรล่วงหน้า จากนั้นจึงล่งข้อมูล 

วงโคจรที่พยากรณ์ไว้ล ่วงหน้าแล้วนี้ไปเก็บบันทึกไว้ในดาวเทียมเพื่อพร้อมทีจะล่งกระจายลงมา 

พร้อมกับคลื่นวิทยุความถี่ส ูง ถ้าเราต้องการรู้พิกัดตำแหน่งของจุดใดที่ต้องการก็เนำเครื่องรับ

สัญญาณดาวเทียม GPS ไปวางที่จุดนั้น (ชูเกียรติ วิเชียรเจริญ 1 2539) ทางหน่วยงานการไฟฟ้า 

นครหลวงมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GPS รุ่น Pro XL เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ในการเก็บข้อมูล 

(ตำแหน่งที่ตั้งของผู้ฃอใช้ไฟฟ้า) องค์ประกอบของการนำระบบ G PS ไปใช้ในการสำรวจจะ

ประกอบไปด้วย ดาวเทียม เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม ผู้ใช้และโปรแกรมที่ใช้ในการตรวจสอบ 

และแปลง'ข้อมูลเช้าล่ระบบ GIS (ดังรูปที่ ก.1)
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รูปที่ ก.1 ชุดอุปกรณ์เค่รื่องรับสัญญาณดาวเทียม GPS รุ่น Pro XL

ก.1.2 หลักการหาตำแหน่ง (Positioning Concept)

ระบบดาวเทียม G PS ใช้ค่าพิกัดที่อ้างอิงกับพื้นหลักฐาน WGS 84 

ซึ่งสามารถแบ่งการหาตำแหน่งพิกัดออกได้ 2 วิธี คือ การหาตำแหน่งจุดเดี่ยว (Single Point 

Positioning) และการหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์ (Relative Pointioning) ซึงในวิทยานิพนธ์ในครังนี 

จะกล่าวถึงการหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์อย่างเดียวเท่านั้น บริเวณพื้นที่ตัวอย่างเขตราษฎร์บูรณะ 

เพื่อใช้ในการปรับปรุงข้อมูล ซึ่งมีรายละเอียดตังนี้

1) การหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์ (Relative Pointioning) เป็นวิธีที่ใช้ 

สำหรับงานที่ต้องการความถูกต้องสูงและจะต้องทราบตำแหน่งสัมบูรณ์อย่างน้อยหนึ่งจุด เพ่ือใช้ 

หาค่าตำแหน่งสัมบูรณ์ของจุดอื่น ๆ ฉะนั้นจะต้องมีเครื่องรับอย่างน้อย 2 เครื่องในการทำงาน 

(ชูเกียรติ วิเชียรเจริญ,2539)

2) การหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์บางคนจะใช้คำว่า Differential 

Positioning เป็นวิธีการหาตำแหน่งเปรยบเทียบกันระหว่างจุดสองจุด วัตถุประสงค์ของการหา 

ตำแหน่งแบบสัมพัทธ์ คือ ความถูกต้องของตำแหน่งเครื่องรับดีขึ้นกว่าการหาตำแหน่งของจุดเดี่ยว

การหาตำแหน ่งแบบสัมพ ัทธ ์น ี้ต ้องใช ้เคร ื่องร ับส ัญญาณตั้งแต ่สอง 

เครื่องขึ้นไป โดยที่เครื่องรับอันแรกจะวางรับสัญญาณที่หมุดหลักฐาน ซึ่งจะรู้ค่าตำแหน่งพิกัดอยู่ 

แล้ว หมุดหลักฐานนี้เรียกว่า สถานีหลักฐาน (Base Station) ในวิทยานิพนธ์ครั้งนี้ สถานีหลัก 

ฐาน จะอยู่ท ี่บนดาดฟ้า ของตึก 10 การไฟฟ้านครหลวงเขตวัดเลียบ ซึ่งเป็นสถานที่เหมาะลมมาก 

เนื่องจาก บนดาดฟ้าจะโล่งไม่มีสิงกริดขวางในการรับสัญญาณดาวเทียม เครื่องรับอันที่สองจะนำ
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ไปวางตามจุดที่ต้องการหาตำแหน่ง (ในพื้นที่ตัวอย่าง) เปรยบเทียบกับสถานีฐานจุดเหล่านี้ เรียก 

ว่า จุดรีโมท (Remote staion)

ฐานและที่จุดรีโมท จะต้องรังวัดไปยังดาวเทียมกลุ่มเดียวกันและที่ขณะเวลาเดียวกัน โดยเครื่องรับ 

มีช่องรับติดตามดาวเทียมได้มากกว่า 4 ดวง ไนกรณีที่มีดาวเทียมอยู่ในท้องฟ้ามากกว่า 4 ดวง 

เครื่องรับจะเลือกดาวเทียมเพียง 4 ดวงเท่านั้น และต้องมีรูปลักษณ์เชิงเรขาคณิตที่ดีที่สุด หรือมี 

ค่า PDOP (Position Dilution of Precision คือ ค่าที่ใช้ไนการบ่งซี้ว่าความถูกต้องของตำแหน่ง 

จะมีมากน้อยเพียงใด) ตํ่าที่สุดมาใช้เป็นการคำนวรตำแหน่งของเครื่องรับ ค่าพิกัดตำแหน่งของ 

เครื่องร ับจะเป็นตำแหน่งสัมบ ูรณ ์ โดยเหตุที่ม ีความคลาดเคลื่อนมีระบบ (Systematic Error) 

เช่นความคลาดเคลื่อนวงโคจร ความคลาดเคลื่อนในชั้นบรรยากาศ เป็นต้น มีผลต่อซูโดเรนจ์ (คือ 

ระยะทางที่ว ัดจากดาวเทียมมายังเครื่องรับสัญญาณ) และการคำนวณตำแหน่ง ในลักษณะที่

คล้ายกันและมีขนาดเท่า ๆ กัน เมื่อคำนวณค่าต่างของตำแหน่งทั้งสอง ความคลาดเคลื่อนมีระบบ 

เหล่านี้จึงหักล้างกันไปจนเกือบหมด ความถูกต้องของการหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์นี้จึงอยู่ใน

เกณฑ์ ± 2  ถึง 5 เมตร

ตัวอย่างการเก็บข้อมูล

หลักการทำงานของการหาตำแหน่งแบบสัมพัทธ์ คือ เครื่องรับสถานี

•  A

B •  1 -  Electric Pole

ID 25/1 Height 6 m

c • ฯ - Electric Pole

ID 25/2 Height 8 m

D •

•  E

รูปที่ ก. 2 ตัวอย่างการเก็บข้อมูล
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สมมติ ต้องการเก็บข้อมูลดังภาพข้างบน และมี Data diet ช่ือ Testl และมีรายการ Data 

dictionary ดังนี คือ

ต้องการที่จะเก็บข้อมูลดังรูปข้างบน ควรจะปฏิบ้ติดังนี้

1) เริมต้นเก็บข้อมูล ให้เข้าไปที Main menu / Data capture / Create rover 

file ถ้าไม่ต้องการแก้ชื่อ file ให้กด Enter แต่ถ้าต้องการแก้ไขชื่อ file>> กด แล้วป้อน

ช่ือ file ที่ต้องการแก้ไข (ได้ไม่เกิน 8 ตัว) แล้วกด Enter เลือก Data diet. ช่ือ Testl จะได้ 

หน้าจอดังรูปข้างล่าง กด OK จะเข้าล่ Menu ‘ start feature'

Create file

File : R012617 a

Data diet : Teat 1

Free space : 490 kB

2) ให้ไปยืนที่จุด (A) เลือก Feature [Road] แล้วกด Enter เครื่องจะเริ่ม 

เก็บข้อมูลทันที (ดูรูปที่ 2 ประกอบ) เมื่อมาถึงหน้าจอนี้ เคร่ือง TDC1 จะมีตัวเลขขึ้นทางด้าน 

ล่างขวามือ (จำนวนค่าพิกัดที่รับ) แสดงว่าเครื่องเริ่มเก็บข้อมูลแล้ว ให้เดินเก็บไปเรื่อย ๆ ขณะที่ 

เดินเก็บนั้นลามารถที่จะป้อนชื่อ (Name) ชนิด (Type) และความกว้างของถนน (Width) ได้

3) เมื่อเก็บข้อมูลมาถึงจุด (B) กด F1 ( PAUSE) 1 F2 (NEST) เครื่อง

TDC1 จะขึ้นหน้าจอหัวข้อ Nest feature จะมีเฉพาะ feature ที่เป็น point เท่านั้น เลือก 

Electric Pole กด Enter แล้วเดินไปที่เสาไฟฟ้าที่ต้องการจะเก็บ เมื่อมาถึงจุดที่ต้องการแล้ว 

ให้กด F1 (Resume) เคร่ือง TDC1 จะเริ่มเก็บข้อมูล เมื่อเก็บข้อมูลได้ตามจำนวนที่ต้องการ
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แล้ว ให้กด F1 (PAUSE) แล้วกด 0K  หน้าจอจะฃึนหัวข้อ «  Road »  เดินกลับมาที่จ ุด 

(B) กด F1 ( PAUSE) เพื่อเก็บข้อมูลถนนต่อ

4) เดินเก็บข้อมูลมาจนถึง จุด (C) กด F1 (PAUSE) 1 F2 (NEST) เลือก 

Electric Pole ต้องการเก็บข้อมูลเสาไฟฟ้า แต่มแนวร่องนํ้าก้ันอยู่ กด F3 (OFFSET) 1 ป้อนค่า 

Bearing (แนวจุดที่ยืนกับเสาไฟฟ้าทำมุมกับทิศเหนือ) 1 Slope dist (ระยะลาด) 1 Inclination 

(มุมกด เหนือ มุมเงย) เมื่อป้อนแล้วกด (OK) 1 F1 (RESUME) เครอง TDC1 ก็จะเริ่มเก็บข้อมูล 

เมื่อข้อมูลได้ตามจำนวนที่ต้องการแล้ว กด F1 (PAUSE) 1 (OK) แล้วเดินกลับไปที่จุด (C) กด 

F1 (RESUME) แล้วเดินต่อไป

5) เดินเก็บข้อมูลมาถึงจุด (D) กด F3 (SEG) เลือก feature Road ไน

หัวข้อ «  Road »  เปลี่ยนจาก Concrete เป็น Asphalt แล้วเดินเก็บข้อมูลต่อไป มุม

ล่างขวาจะนับ 1 ใหม่

6) เดินไปที่จุด (E) เลือก feature Pool เดินเก็บรอบสระนํ้าจนมาครบรอบที่ 

จุด (E) กด (OK) ถ้าเดินไม่ครบรอบ จุดแรกที่ร ับสัญญาณกับจุดสุดท้ายที่ร ับสัญญาณ จะต่อ 

กันเอง

7) กด (Clear) เพื่อออกจาก file R012617a

8) กด (Clear) เพื่อออกจาก Data Dictionary

9) กด (Func) 1 (Clear) เพื่อปิดเครื่อง

10) นำเครื่อง TDC1 ต่อเข้ากับ COM1 (PC) เพ่ือ Download ข้อมูลจาก 

TDC1 เข้าล่เครื่อง PC โดยใช้ Software PFINDER

หมายเหต ุ เมื่อขณะเก็บข้อมูลอยู่นั้น สามารถ กด (GPS) หรีอ (Func) 

(Config) เพ ื่อเร ียกดูรายละเอียดต่างๆไต้

ก.2 เคร ื่อง Laser Gun Criterion 300

เคร่ือง Laser Gun เป็นเครื่องมือที่ใข้วัดระยะทางอีกประ๓ ทหนึ่งที่การ 

ไฟฟ้านครหลวงมืใข้อยู่ในปัจจุบัน เพื่อไข้ในการปรับปรุงข้อมูล คือ เครื่อง Laser Gun Criterion 

300 ดังรูปที่ ก.3 ซึ่งเป็นเครื่องมือสำรวจขนาดเล็กที่ภายในประกอบด้วยอุปกรณ์วัดระยะทางด้วย 

Infrared โดยไม่จำเป็นที่จะต้องไข้เป้าสะท้อน อุปกรณ์ในการวัดความลาดขัน และเข็มทิศแบบ 

อิเลคทรอนิค โดยมีโปรแกรมควบคุมการทำงานแบบ Menu ที่สะดวกในการควบคุม เคร่ือง

Laser Gun Criterion 300 นี้ลามารถทำงานอย่างต่อเนื่องไต้นานกว่า 7.5 ชั่วโมง โดยเครื่องนี้
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อา*5โยพลังงานจากแบตเตอรี่แบบประจุไฟใหม่ได้ การควบคุมการทำงานของเครี่อง Laser Gun 

กระทำได้โดยการผ่านแป้นกดด้านหลังของเครื่องพร้อมทั้งมีจอภาพแบบ LCD ใช้แสดงผลขนาด 

2 บรรทัด เพื่อสะดวกในการอ่านค่าต่าง ๆ

รูปที่ ก.3 รูปด้านข้างของเครื่อง Laser Gun Criterion 300

ตัว Sensor ของเครือง Laser Gun Criterion 300 ประกอบด้วยอุปกรณ์วัด Sensor 3 ส่วน ที่จะ 

ใช้ในการอ่านค่าต่าง ๆ คือ

1. Laser Range Sensor ใช้ไนการวัดระยะทาง

2. Fluid Tilt Sensor ใช้ไนการวัดความลาดเอียงหรือมุมดิ่ง

3. Fluxgate Compass ใช้ในการอ่านค่าทิศทาง (Azimuth) --

โดยโปรแกรมจะทำการคำนวณโดยอาลัย ค่าที่ได้จาก Sensor เพื่อแสดงผลข้อมูลที่ต้องคำนวณ 

เซ่น ระยะราบ 1 ระยะดิ่ง 1 ค่าพิกัดของตำแหน่งที่เล็ง เป็นต้น

1. Laser Range Sensor เป็นส่วนที่ใช้ในการวัดระยะ โดยอาลัยเวลาในการ 

เดินทางของแลงในซ่วงคลื่น Infrared ซึ่งในส่วนนี้เป็นส่วนที่มีความไวสูงมาก และยังเป็นเครื่อง 

มือที่พ ิเศษ คือ สามารถทำงานได้ 2 ลักษณะ คือ ลามารถวัดระยะทางได้โดยการใช้เป้าสะท้อน 

กลับ และในการวัดระยะทางไม่ใต้องใช้เป้าสะท้อนก็ได้ ด้วย Optional Lens Filter และยัง

สามารถเห็นถึงข้อแตกต่างของชนิดของเป้าสะท้อนจากขบวนการทำงานทั้งหมด เครื่องวัดระยะ

Laser Gun Criterion 300 นี้สามารถวัดระยะทางได้สูงสุด ทั้งนี้จะขึ้นอยู้กับชนิดของเป้าสะท้อน 

และสภาพแวดล้อมในการปฏิบ้ติงาน ซ่ึง Laser Gun Criterion 300 สามารถวัดระยะไต้ไกลถึง

40,000 ฟุต (12กิโลเมตร) โดยใช้เป้าสะท้อน และถ้าไม่ใช้เป้าสะท้อนวัดระยะได้ไกลถึง 1,500

ฟุต (460 เมตร)
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2. Fluid Tilt Sensor เป็นส่วนที่ใช้ในการวัดมุมดิ่ง และยังเป็นเครื่องมือที่ถูก 

ใช้ในการคำนวณหาความสูง 1 ระดับ และการคำนวณหาระยะราบแล้วทำการแปลงเป็นระยะลาด 

(ความชัน) การวัดมุมกระทำได้อยู่ในช่วงของ ±  60 องศา

3. Fluxgate Compass เป็นเข็มทิศแบบอิเล็กทรอนิคที่ใช้สำหรับในการวัดมุม 

ราบหรือใช้ในการอ่านค่าภาคของทิศ (Azimuth) ใน Sensor นีจะมีจานองศาที่ถูกวางตัวให้ลอย 

อยู่บนของเหลวชนิดหนึ่ง อยู่ด้านในของรูปทรงกระบอกของตัวเครื่อง ซึ่งยอมให้มืการอ่านค่าภาค 

ของทิศได้ แม้แต่ในกรณีที่เครื่องมือมืความเอียงถึง 15 องศา จากแนวราบ เข็มทิศนี้มืช้อแตกต่าง 

ในการวัดมุม 1 -  26 วินาที ถ้ามีการวัดมุมโดยการกดที่กลปีนของเครื่อง Laser Gun Criterion 

300 ค้างไว้ จะทำให้การวัดมุมมีความละเอียดเพิ่มมากขึ้น เนื่องเครื่องมือชนิดนี้ทำการเฉลี่ยค่าให้

ก.2.1 ส่วนประกอบอื่น ๆ ที่สำคัญ มีดังนี้

ก.2.1.1 Sighting Scope 1 Level 1 and Peep Sight เป็นกล้องที่มี 

ขนาดกำหลังขยายถึง 2.5 เท่า ภายในตัวกล้องเล็งจะมีสายใยเป็นรูปกากบาท เพื่อช่วยในการเล้ง 

เป้าหมายในการวัดระยะได้มากถึง 100 ฟุต และมี Bubble level จะอยู่ด้านหลังของตัวกล้อง 

และอยู่ด ้านล่างถัดจาก eyepiece Bubble level ยังจะช่วยในเรื่องของการรักษา

ให้กล้องได้ระดับในการวัด และมี Peep Sight อยู่ทางด้านซ้ายของตัวกล้อง และอยู่ทางด้าน 

หน้าของ eyepiece เพื่อช่วยในการเล็งเป้าหมายในการวัดระยะให้ตรงกับเป้าหมาย

รูปที ก.4 Sighting Scope 1 Level 1 and Peep Sight

ก.2.1.2 Front and Back Panels ด้านหน้าของเครื่อง Laser

Gun Criterion 300 ประกอบไปด้วยเลนลัจำนวน 2 ตัว ใช้สำหรับในการส่งและรับสัญญาณคลื่น 

โดยเลนลัที่อยู่ด้านบนของตัวเครื่อง จะทำหน้าที่ส่งคลื่นออกไปและเลนลัที่อยู่ด้านล่างจะทำหน้าที่ 

รับคลื่นที่สะท้อนกลับมาจากเป้า (ใชในการวัดระยะทาง) (ดังรูปที่ ก.5)
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รูปที่ ก.5 รูปด้านหน้าของเครี่อง Laser Gun Criterion 300

ด้านหลังของเครื่อง Laser Gun Criterion 300 จะประกอบด้วยแป้นที่ใช้ 

ในการควบคุมการทำงานและจอ LCD (Liquid crystal display) โดยที่ป่มควบคุม (หรือปม 

บังคับ) จะถูกใช้ในเรื่องของการแก้ไขข้อมูล ไปจนถึงเรื่องของการนำเช้าข้อมูลในโปรแกรมของ 

เครื่อง Laser Gun Criterion 300 ส่วนทางด้านของจอ LCD จะใช้แสดงผลของข้อมูลซึ่ง 2

บรรทัด และสามารถเขียนหรือแลดงคัวอักษร หรือคัวเลขได้ 16 คัวอักษร หรือคัวเลขได้ในแต่ 

ละบรรทัด (ดังรูปที่ ก.6) จอ LCD นี้ยังสามารถปรับความคมชัดและความเข้มของหน้าจอได้ (ดู 

ในเรื่องของการใช้เครื่อง Laser Gun Criterion 300 ในหัวข้อการใช้เครื่องมือชนิดต่าง ๆ ) ด้าน 

หลังของเครื่อง Laser Gun Criterion 300 ซึ่งจะประกอบไปด้วยหน้าที่ของแต่ละปุมควบคุมการ 

ทำงาน เพื่อใช้ในการวัดระยะหรือไข้ในการอื่น ๆ ที่เกี่ยวข้องการวัดระยะ
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SCOPE <— —> CLOSE SIDE INLINE

0 0 0 O O O i
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I O O O O O O

POWER EXIT ENTER AIM EDIT SETUP I
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รูปที่ ก.6 ด้านหลังของเครื่อง Laser Gun Criterion 300
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ก.2.1.3 The Shoulder Rest เป็นอุปกรณ์เสริมของเครื่อง Laser

Gun Criterion 300 ช่วยวางพักบนไหล่ เพื่อสะดวกในการทำงานการวัดระยะ ซึ่งจะอยู่ด้านล่าง 

ของตัวเครือง Laser Gun Criterion 300 (ดังรูปที่ ก.7)

ก.2.1.4 Battery Pack แบตเตอรี่ที่มากับตังเครื่อง Laser Gun

Criterion 300 เป็นแบตเตอรี่แบบที่สามารถบรรจุไฟใหม่ได้ โดยมีช่องต่อ (Port) จำนวน 2 ช่อง 

คือ ช่องแรก (ช่องใดช่องหนึ่ง ซึ่งถูกออกแบบมาเพื่อให้ใช้งานได้ทั้ง 2 ช่อง เพื่อในการทำงาน) จะ 

ถูกต่อกับแบตเตอรี่เพื่อใช้สำหรับในการจ่ายไฟฟ้ากับเครื่อง Laser Gun Criterion 300 ส่วน1ช่องท่ี 

สอง (ช่องที่เหลือ) จะถูกใช้ในเรื่องของการถ่ายทอดข้อมูลจาก Laser Gun Criterion 300 ไปยัง 

เครื่องชนิดอื่น ๆ ที่นำมาต่อ เช่น เครื่องบันทึกข้อมูล เป็นต้น ช่องต่อทั้ง 2 ช่องนี้จะเหมือนกันทุก 

ประการและสามารถใช้ทำหน้าที่ในการบรรจุไฟฟ้าได้ทั้ง 2 ช่องเช่นกัน

สำหรับการใช้งานด้วยแบตเตอรี่ของเครื่อง Laser Gun Criterion 300 สามารถใช้งาน 

ได้ติดต่อกันนานมากกว่า 7.5 ช่ัวโมง หรือมากกว่าปกติ ในกรณีที่กำลังไฟฟ้าเหลือน้อย หรือกำลัง 

จะหมด Laser Gun Criterion 300 จะมีเสียงสัญญาคอยเตือนเป็นระยะ ๆ และจะมีช้อความ 

ปรากฏบนหน้าจอ LCD

การบรรจุไฟฟ้าลามารถกระทำได้โดยการต่อเช้ากับเครื่องบรรจุกำลังไฟฟ้าที่มากับตัว 

เครื่อง Laser Gun Criterion 300 โดยจะใช้เวลาในการบรรจุกำลังไฟฟ้านานถึง 1 2 - 1 4  ช่ัวโมง 

นั่นหมายความว่า จะได้กำลังไฟฟ้าเต็มแบตเตอรี่ (100 เปอร์เซ็นต์)
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ก.ร เท ปว ัดระยะ (Tape)

เทปวัดระยะ เป็นเครื่องมือที่วัดได้ละเอียดในทางสำรวจ ซึ่งใช้มากที่สุดใน

การสำรวจจะใช้เทปที่เป็นโลหะ (ยรรยง 1 2538) เทปวัดระยะโดยปกติแล้วจะมีความยาวหลาย ๆ 

ขนาดด้วยกัน แต่ที่นิยมที่ใช้ในงานสำรวจ หรืองานในด้านการก่อสร้าง จะมีความยาวตั้ง

แต่ 2 เมตร, 5 เมตร, 20 เมตร, 25 เมตร, 30 เมตร, 50 เมตาหรือ 100 เมตร ทั้งนี้ขึ้น 

อยู่ก ับความจำเป็นของหน่วยงานแต่ละหน่วยงานที่ใช้และประ๓ ท ชนิด ของงานนั้น ๆ ซึ่งเทปวัด 

ระยะจะต้องมีการดูแลรักษาเป็นอย่างดี เช่น เก็บเป็นตลับ 1 เก็บเป็นโกร่งเทป หรือ จะเก็บ 

เป็นจาน มิฉะนั้นจะทำให้เทปสึก หรือขาดได้ ซึ่งจะส่งผลถึงเรื่องของงาน ทำให้มีช้อผิดพลาดของ 

การวัดระยะ คุณภาพของงานไม่ได้มาตรฐานเท่าที่ควร

ทางการไฟฟ้านครหลวง มีเทปใช้สำหรับการวัดระยะที่มีความยาว 30 เมตร 

เพื่อใช้ในการเก็บข้อมูลในการปรับปรุงแผนที่ข้อมูลรายละเอียดต่าง ๆ ในเรื่องของตำแหน่งของผู้ 

ขอใช้ไฟฟ้า ซึ่งเป็นไปตามโครงการปรับปรุงแผนที่ฐานของการไฟฟ้านครหลวง ข้อมูลที่สำหรับ 

ในการปรับปรุง ก็คือ ความกว้าง ความยาวของตัวอาคารผู้ขอใช้ไฟฟ้าแต่ละราย สถานที่ใกล้ 

เคียงเพื่อใช้เป็นจุดอ้างอิงหรือสถานที่อ้างอิง เช่น .วัดความกว้าง ความยาวของถนน ของซอย 

และจุดสำคัญ ๆ ทั้งนี้จุดอ้างอิงหรือสถานที่อ้างอิงจะต้องเป็นสถานที่หรือสิ่งวัตถุที่ถาวรและมั่น

คง ซึ่งบางครั้งในการปฏิป้ติการในภาคสนามสิ่งเหล่านั้น อาจจะไม่มีก็ได้ ทำให้มีการโยงยึดจากมุม 

ตึกของอาคารช้างเคียงใกล้บริเวณการปฏิบ้ติงานนั้นก็เป็นไปได้ เช่นกัน (ดังรูปที่ ก.8)

รูปที่ ก.8 เทปวัดระยะ
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ก.4 เคร ื่องอ ่านค ่าพ ิก ัด  (Digitizer)

เครืองอ่านค่าพิกัด (Digitizer) เป็นเครื่องมือทางอีเลคทรอนิคลั หรือ อีเลคโตร

แมกเนติก (Electromagnatical) ประกอบด้วย แผ่นแบน ซึ่งจะเรียกว่า แท็บเล็ต (Tablet) จะมื 

เล้นขดลวดเรียงตัวกันเป็นกรีดที่ถี่มากฝังอยู่ และอุปกรณ์ชี้ตำแหน่ง เรียกว่า เมาล ั (Mouse) 

เป็นกล่องขนาดเล็ก ๆ ม ืป ่มกด 4 ถึง 16 ปม เพื่อทำหน้าที่นำเข้าข้อมูล และจะเป็นพลาสติกใส 

แผ่นกลม ๆ ก็ได้ หรือจะเป็นแผ่นแก้ว ลักษณะเหมือนกับเลนสํนูน ต ่อก ับเมาลั ที่พลาสติกใสแผ่น 

กลมหรือจะเป็นแผ่นแก้ว จะมืลายใยกากบาดฝังอยู่ ซึ่งออกแบบมาเพื่อใช้สำหรับงานการทำแผน 

ท่ี ซึ่งต้องการความถูกต้องและความแม้นยำ ซึ่งทางการไฟฟ้านครหลวงก็มืใข้อยู่ เพ่ือในการนำ 

เข้าข้อมูล ที่ได้จากการตรวจสอบความถูกต้องทางด้านตำแหน่ง ของผู้ฃอใช้ไฟฟ้าของฝ่าย

สำรวจข้อมูลของการไฟฟ้านครหลวงในสนามเป็นที่เรียบร้อยแล้ว (ตังรูปที่ ก.9)

รูปที่ ก.9 เครืองอ่านค่าพิกัด (Digitizer)
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ก. 6 เคร ี่องกวาดตรวจ (Scanner)

เคร่ือง Scanner ประกอบด้วยแหล่งกำเนิดแสง (โดยปกติจะใช้แสงเลเซอร์พลัง 

งานตํ่า) และกล้องโทรทัศน์ซึ่งใช้เลนลัชนิดพิเศษที่มีความละเอียดสูงมาก (รูปที่ ก.10) กล้องโทร 

ทัศน์นี้อาจติดอุปกรณ์รับสัญญาณที่เรียกว่า Charge -  Couple Device (CCD) ซึ่งเป็นเครื่องใน 

การพลังงานแสงไปเป็นจำนวนของอิเลคตรอน (Alenelic 1 1974) หรือเป็นค่าความเข้มของแสง 

นั้น

ความละเอียดของข้อมูลทีได้จากการ Scanner นันจะขึนอยู่กับขนาดของพื้นที่ 

บนแผนที่ซ ึ่งจะถูกบันทึกลงบนตัวรับสัญญาณแต่ละตัว เราเรียกว่า Spot Size ซึ่งโดยทั่วไปนั้น 

จะใช้กันอยู่ทีประมาณ 20 ไมครอน (0.02 ทาทา.) เคร่ือง Scanner นั้นยังสามารถบันทึกข้อมูลลี 

ต่าง ๆได ้ โดยการ Scan 3 รอบ ซึ่งใช้พิสเตอร์ลีแดง 1 ลีเขียว และลีนี้าเงิน ข้อมูลที่ได้จากเครื่อง 

Scanner บันจะเป็นข้อมูลแบบราสเตอร์ ซึ่งหากต้องการแปลงให้เป็นแบบเวกเตอร์ก็สามารถ

กระทำไต้โดยต้องผ่านกระบวนการที่เรียกว่า Vectorization ก่อน

จุดเด่นของการใช้เครื่อง Scanner คือ สามารถเก็บภาพไว่ได้นาน โดยที่ภาพนั้น 

ยังคงคุณภาพเช่นเดียวกับต้นฉบับเดิมเสมอ จะไม่มีทางเหลืองหรือฉีกขาดได้ อย่างไรก็ดี เคร่ือง 

Scanner แต่ละรุ่นก็จะมีความลามารถที่แตกต่างกันไป คือ

ก.6.1 ความละเอียดในการ Scan มีหน่วยเป็นจุดต่อนิ้ว (Dot per Inch ; DPI) 

จำนวนจุดต่อนิ้วยิ่งมากจะหมายถึงยิ่งมีความละเอียดสูง ปกติการวัดค่าความละเอียดในการ

Scan กระทำได้ 2 แบ คือ Optical Resolution ซึ่งเป็นค่าความละเอียดที่แท้จริงของเครื่อง 

Scan ที่ตัว CCD สามารถกระทำได้ และอีกวิธีหนึ่งคือ Interpolate Resolution จะเป็นความ 

ละเอียดที่เพิ่มสูงขึ้น โดยใช้ซอฟต์แวร์ช่วยในการเพิ่มจุดให้แก่ภาพที่ Scan

ก.ธ.2 จำนวนสี จะเป็นการแยกแยะความแตกต่างของสีที่อ่านได้ ปกติแล้วสีที่ 

อ่านเข้า จะมีการจัดเก็บเป็น บิต เช่น ลี 8 บิต หมายถึง ลามารถแยกความแตกต่างไต้ 256 ลี 

หรือ (28) สี 24 บิต หมายถึง 16.7 ล้านลี (224) เป็นต้น นอกจากนิ้ยังอาจมีการระบุเป็นการ 

แยกแยะความแตกต่างของระตับของลีเทา (Gray Scale) ในกรณีที่ต้องการ Scan ภาพขาว-ดำ

ก.ธ.3 ความเร็วในการ Scan จะขึ้นอยู่กับความละเอียดในการ Scan และ 

จำนวนลีด้วย ปกติและจะระบุเป ็น มิลลิวินาทีต่อบรรทัด (การ / line)
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