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เนือ้หาวิชา การส ารวจเพือ่การก่อสร้างแหล่งน า้ 

3 ม.ีค. 60 ความรู้เบือ้งต้นเกีย่วกบังานส ารวจ 

 1) ระบบพิกดัฉาก และระบบ GPS   

  2) วตัถุประสงคข์องการส ารวจเพื่อการก่อสร้าง 

 3) คู่มือหลกัเกณฑ ์และขอ้ก าหนดของกรมทรัพยากรน ้า 

รายละเอยีดทฤษฎ ีและข้อก าหนดช้ันงาน 

 4) การส ารวจทางราบ   5) การส ารวจทางด่ิง 
  6) วงรอบ    7) เส้นชั้นความสูง 
  8) การสร้างหมุดหลกัฐาน 



เนือ้หาวิชา การส ารวจเพือ่การก่อสร้างแหล่งน า้ 

6 ม.ีค. 60 ฝึกปฏิบัติส ารวจเพือ่การก่อสร้างแหล่งน า้ 

 1) การส ารวจวางแนว 
  2) การส ารวจท าหมุดหลกัฐานทางระดบั BM 

7 ม.ีค. 60 ฝึกปฏิบัติส ารวจเพือ่การก่อสร้างแหล่งน า้ 

 3) การส ารวจท ารูปตดัตามยาว Profile Leveling รูปตดัตามขวาง Cross Section 
  4) การเกบ็รายละเอียดของพ้ืนท่ี Topographic Survey 

3 ม.ีค. 60 หลกัเกณฑ์การส ารวจเพือ่การก่อสร้าง ประกอบด้วยงาน 7 ประเภท 

 ก่อสร้างอ่างเกบ็น ้า ก่อสร้างฝายน ้าลน้ ก่อสร้างระบบส่งน ้า ปรับปรุงล าน ้า งาน
อนุรักษฟ้ื์นฟ ูหนอง บึง ก่อสร้างถนนเขา้โครงการ และก่อสร้างคนักั้นน ้า 
  



  รูปทรงสัณฐานของโลก

โลก (Earth) โลกของเรามรูีปร่างลกัษณะเป็นรูปทรงรี (Oblate Ellipsoid) คอืมลีกัษณะป่องตรงกลาง ขั้ว
เหนือ-ใต้ แบนเลก็น้อย แต่พืน้ผวิโลกทีแ่ท้จริงมลีกัษณะขรุขระ สูง ต ่า ไม่ราบเรียบ สม ่าเสมอ

กจิการของแผนที ่จงึมกีารใช้รูปทรงสัณฐานของโลกอยู่ 3 แบบ คอื

1.ทรงกลม (Spheroid)   2. ทรงรี (Ellipsoid)     3. ยอีอยด์ (Geoid)

ทรงกลม หรือ สเฟียรอยด์ เป็นรูปทรงทีง่่ายทีสุ่ด จึงเหมาะเป็นสัณฐานของโลกโดยประมาณ ใช้กบัแผนทีม่าตราส่วน
เลก็ทีม่ขีอบเขตกว้างขวาง

ทรงรี หรือ อลิปิซอยด์ โดยทัว่ไป คอื รูปทีแ่ตกต่างกบัรูปทรงกลมเพยีงเลก็น้อย ซ่ึงจะมลีกัษณะใกล้เคยีงกบัสัณฐาน
จริงโลกมาก จึงเหมาะส าหรับใช้เป็นพืน้ผวิการรังวดั และการแผนทีท่ีต้่องการความละเอยีดถูกต้องสูง

ยอีอยด์ เป็นรูปทรงทีเ่หมือนกับสัณฐานจริงของโลกมากทีสุ่ด เกิดจากการสมมุติระดบัน า้ในมหาสมุทรขณะทรงตัวอยู่
น่ิง เช่ือมโยงให้ทะลุไปถึงกันทัว่โลก จะเกิดเป็นพืน้ผวิซ่ึงไม่ราบเรียบตลอด มีบางส่วนทียุ่บต ่าลง บางส่วนสูงขึน้ขึน้อยู่
กับความหนาแน่นและแรงโน้มถ่วงของโลก ทุก ๆ แนวดิง่ (Plumb Line) จะตั้งฉากกับยีออยด์ ยอีอยด์มีบทบาทส าคญั
ในงานรังวดัช้ันสูง



รูปที ่1 แสดงรูปโลกทีไ่ด้จากการถ่ายภาพจากดาวเทยีม รูปที ่2 ภาพตดัขวางแสดงพืน้ผวิภูมปิระเทศ เอลลปิซอยด์ และ ยอีอยด์ ของรูปโลก



คอื ระบบของเส้นทีส่ร้างขึน้ในพืน้ทีแ่บนราบ เพือ่แสดงลกัษณะของเส้นขนานและเส้นเมริเดยีนอนัเป็นผลจากแบบ
และวธีิการสร้างรูปทรงเรขาคณติ

 เส้นโครงแผนที ่ 
 

 โปรเจคช่ันของแผนที ่ 
 คอื ระบบการเขียนแนวเส้นทีแ่ทนเส้นเมริเดยีนและเส้นขนาน (Meridians and Parallels) ของพภิพทั้งหมด หรือ 
ส่วนใดส่วนหนึ่งลงบนพืน้แบนราบตามมาตราส่วน  
 

วธีิการน้ัน เรียกว่าการฉายแผนที ่โดยการใช้พืน้ผวิรูปทรงเรขาคณติ 3 ชนิด คอื รูประนาบ (Plane) รูปทรงกรวย
(Cone) และรูปทรงกระบอก (Cylinder)



  ระบบพกิดัใช้บนแผนที่

ระบบพกิดั (Coordinate System) เป็นระบบทีส่ร้างขึน้ส าหรับใช้อ้างองิในการก าหนดต าแหน่ง หรือ บอก
ต าแหน่งพืน้โลกจากแผนทีม่ลีกัษณ์เป็นตารางโครงข่ายทีเ่กดิจากตัดกนัของเส้นตรงสองชุดทีถู่กก าหนดให้วางตัวใน
แนวเหนือ-ใต้ และแนวตะวนัออก- ตะวนัตก ตามแนวของจุดศูนย์ก าเนิด (Origin) ทีก่ าหนดขึน้

ระบบพกิดัทีใ่ช้อ้างองิก าหนดต าแหน่งบนแผนทีท่ีน่ิยมใช้กบัแผนทีใ่นปัจจุบัน มอียู่ด้วยกนั 2 ระบบ คอื

1) ระบบพกิดัภูมศิาสตร์ (Geographic Coordinate)  
2) ระบบพกิดักริด (Grid Coordinate) ในทีน่ีจ้ะพูดถึง พกิดักริดแบบ UTM (Universal Transvers Mercator)  
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• ระบบพกัิดภมูิศาสตร์ (Geographic Coordinate 

System) 

  เป็นระบบพิกดัท่ีก าหนดต าแหน่งต่างบนพ้ืนโลก ดว้ยวิธีการอา้งอิง
บอกต าแหน่งเป็นค่าระยะเชิงมุมของละติจูด (Latitude) และ ลองกิจูด 
(Latitude) ตามระยะเชิงมุมท่ีห่างจากศูนยก์ าเนิด (Origin) ของ
ละติจูดและลองกิจูด ท่ีก าหนดข้ึนส าหรับศูนยก์ าเนิดของละติจูด 
(Origin of Latitude)  
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พิกดัภูมิศาสตร์  (Geographic Coordinate) 
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• พกัิดกริด UTM (UTM Grid Coordinate) 

  พิกดักริด UTM (Universal Transvers 

Mercator) เป็นระบบตารางกริดท่ีใชช่้วยในการก าหนดต าแหน่ง 
และใชอ้า้งอิงในการบอกต าแหน่ง ท่ีนิยมใชก้บัแผนท่ีในกิจการทหารของ
ประเทศต่าง ๆ เกือบทัว่โลกในปัจจุบนั   เพราะเป็นระบบตารางกริดท่ีมี
ขนาดรูปร่างเท่ากนัทุกตาราง และมีวธีิการก าหนดบอกค่าพิกดัท่ีง่ายและ
ถูกตอ้ง 
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แผนที ่1 : 50,000  
L7017 

พืน้หลกัฐานทางราบใช้ WGS84  
DATUM 

 พืน้หลกัฐานทางราบใช้ Indian 
1975 DATUM 

L7018 
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พิกดั UTM ของแผนท่ี 
แกนราบ  =   202000    

ตะวนัออก 
แกนตั้ง  =   1412000   เหนือ 

ระ
ยะ
แก

นต
ั ้ง =

 11
 ม
ม.

 ระยะแกนราบ = 12 มม. 
X 

Y 
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อ่านพิกดั UTM ของจุดตดัเส้นล าน ้ าในแผนท่ี  

- อ่านค่าตวัเลขประจ ากริด 
     แกนราบ  =    203000    ตะวนัออก 
 แกนตั้ง  =   1413000   เหนือ 
- วดัระยะตามแนวแกนราบ และแกนตั้ง 
    แกนราบ วดัได ้ 12 มิลลิเมตร  :  จะไดร้ะยะจริง =  12 x 50 = 600 

    แกนตั้ง  วดัได ้ 11 มิลลิเมตร  :  จะไดร้ะยะจริง =  11 x 50 = 550 

- ค่าพิกดั UTM 

  แกนราบ  =    203000+600 =  203600    

ตะวนัออก 
 แกนตั้ง  =   1413000+550    =  1413550 เหนือ 
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GPS คืออะไร (What is  GPS ?) 

GPS ยอ่มาจาก "Global Positioning System" คือระบบท่ีระบุต าแหน่งทุก
แห่งบนโลก จากกลุ่มดาวเทียม 24 ดวงท่ีโคจรอยูร่อบโลก ซ่ึงถา้เรามี
อุปกรณ์รับขอ้มูลติดตั้งอยู ่จะท าใหส้ามารถแสดงต าแหน่งนั้นอยา่ง
แม่นย  า 

Global Positioning Systems : GPS 



   GPS ระบบนำร่องท่ีง่ายต่อการใช้

กระทรวงกลาโหม ประเทศสหรัฐอเมริกา ได้ด าเนินการโครงการ Global Positioning System หรือ "GPS"
ขึน้ GPS จะใช้ดาวเทยีมจ านวน 24 ดวง โคจรอยู่ในระดบัสูงทีพ้่นจากคลื่นวทิยุรบกวนของโลกและวธีิการทีส่ามารถให้
ความถูกต้อง เพียงพอทีจ่ะใช้ช้ีบอกต าแหน่งได้ทุกแห่งบนโลกตลอดเวลา 24 ช่ัวโมง จากการน ามาใช้งานจริงจะให้
ความถูกต้องสูง

 โดยทีค่วามคลาดเคลือ่นมาตรฐานของต าแหน่งทางราบต ่ากว่า 50 เมตร และถ้ารังวดัแบบวธีิ "อนุพนัธ์"
(Differential) จะให้ความถูกต้องถึงระดับเซนติเมตร

ปัจจุบันมกีารน า GPS มาใช้งานในหลายสาขาวชิาทีเ่กีย่วข้องกบังานส ารวจ อาทเิช่น ภูมศิาสตร์ วศิวกรรม
ศาสตร์ ส่ิงแวดล้อม ได้แก่ การน า GPS มาใช้ในการก าหนดขอบเขตและจุดทีแ่น่นอนของป่าสงวน และอุทยาน ใช้ใน
การบอกต าแหน่งเพือ่ใช้ออกงานวงรอบ (TRAVERS) การใช ้้GPS ในการส ารวจภูมปิระเทศเพือ่ท าแผนทีเ่ส้นช้ัน
ความสูง (Contour) และงานถนนหรือแม้แต่การน า GPS มาใช้ตรวจสอบรายละเอยีดความถูกต้องของงานโครงข่าย
สามเหลีย่ม และงานวงรอบ เป็นต้น



         ระบบดาวเทยีม GPS

ลักษณะทัว่ไปของระบบ GPS ประกอบด้วยส่วนประกอบทีส่ าคญั 3 ส่วน ได้แก่
1. ส่วนอวกาศ
2. สถานีควบคุม
3. ผู้ใช้

1. ส่วนอวกาศ (Space Segment)

ในระบบดาวเทยีม GPS จะประกอบด้วยดาวเทยีมทั้งหมด 24 ดวง โดยดาวเทยีมจ านวน 21 ดวง จะใช้ในการ
บอกค่าพกิดั ส่วนทีเ่หลอื 3 ดวง จะส ารองเอาไว้ ดาวเทยีมทั้ง 24 ดวงนีจ้ะมวีงโคจรอยู่ 6 วงโคจรด้วยกนั โดยแบ่ง
จ านวนดาวเทยีมวงโคจรละ 4 ดวง และมรัีศมวีงโคจรสูงจากพืน้โลกประมาณ 20,200 กโิลเมตร (12,600 ไมล์) วงโคจร
ทั้ง 6 จะเอยีงท ามุมกบัเส้นศูนย์สูตร (Equator) เป็นมุม 55 องศา ในลกัษณะสานกนัคล้ายลูกตะกร้อ ดาวเทยีมแต่ละ
ดวงจะใช้เวลาในการโคจรครบรอบ 12 ช่ัวโมง นั่น คอื คาบของการโคจรเป็น 12 ช่ัวโมง/รอบ



รูปที ่2 แสดงต าแน่งและการโคจรของดาวเทยีม GPS รอบโลก



รูปที ่3 แสดงการโคจรของดาวเทยีม GPS รอบโลก



2. สถานีควบคุม (Control Station Segment)

ในส่วนของสถานีควบคุมจะประกอบด้วย 5 สถานีย่อย (Monitor Station) ตั้งอยู่ทีเ่มือง Diego Garcia,
Ascension Island, Kwajalein, และ Hawaii ส่วนสถานีควบคุมหลัก (Master Control Station) 1 สถานี ซึ่งเป็นศูนย์
ควบคุมการท างานของระบบดาวเทยีม GPS ตั้งอยู่ทีเ่มือง Colorado Springs รัฐ Colorado สหรัฐอเมริกา สถานีควบ
คุมต่าง ๆ เหล่านีม้ีหน้าทีค่อยติดต่อส่ือสาร (Tracking) กบัดาวเทยีม ท าการค านวณผล (Computation) เพื่อบอก
ต าแหน่งของดาวเทยีมแต่ละดวง และส่งข้อมูลทีไ่ด้ไปยงัดาวเทยีมอยู่ตลอดเวลา ท าให้ข้อมูลทีไ่ด้เป็นข้อมูลทีท่นัสมัย
อยู่เสมอ



รูปที ่4 แสดงสถานีควบคุมระบบดาวเทยีม GPS 5 แห่ง



3. ส่วนผู้ใช้ (Use Segment)

ผู้ใช้ประกอบด้วย 2 ส่วนใหญ่ ๆ คอื ส่วนทีเ่กีย่วข้องกบัพลเรือน (Civilian) และส่วนทีเ่กีย่วกบัทางทหาร
(Military) ในส่วนของผู้ใช้จะมีหน้าท่ีพัฒนาเครื่องรับสัญญาณ (Receiver)ให้ทันสมัยและสะดวกแก่การใช้งาน
สามารถทีจ่ะใช้ได้ทุกแห่งในโลก และให้ค่าทีม่คีวามถูกต้องสูง

รูปที ่5 แสดงการใช้งาน GPS



รูปที ่6 แสดงส่วนประกอบของระบบดาวเทยีม GPS



 ส่วนประกอบของเคร่ืองรับสัญญาญาณดาวเทยีม GPS

โดยทัว่ไปเคร่ืองรับสัญญาณดาวเทยีม ( Receiver) ประกอบด้วย 3 ส่วนหลัก คอื
1. ตัวเครื่อง (Body)
2. ส่วนให้พลังงาน (Power Supply)
3. ส่วนเสาอากาศ (Antenna)

รูปที ่7 แสดงเคร่ืองรับสัญญาญาณดาวเทยีม GPS
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หลกัการท างานของ GPS 
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GPS แบบน าทางในรถยนต์ GPS แบบ handheld 

http://www.gpssociety.com 

7900 บาท 25300 บาท 

13900 บาท 27000 บาท 

Stan Alone GPS 

27900 บาท 17900 บาท 



1 ลา้นบาท / เคร่ือง ตอ้งมีอยา่งนอ้ย 2 เคร่ือง 
 

 Differential GPS(DGPS),RTK GPS 
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หมุดหลกัฐานกรมแผนทีท่หาร  
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หมุดหลกัฐานภาคพืน้ดนิกระทรวงเกษตรฯ  
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จ านวนหมุดหลกัฐานภาคพ้ืนดินทัว่ประเทศ 2,810 หมุด 

ใชค้วบคุมและอา้งอิงต าแหน่งและความสูงของภูมิประเทศ 
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ตวัอย่างการเกบ็ข้อมูลด้วยGPS+เคร่ืองหยัง่ความลกึน า้  



mailto:ksathid@gmail.com
mailto:ksathid@gmail.com


หัวข้อในการน าเสนอ 

1 • การส ารวจทางราบ 

2 • การส ารวจทางดิง่ 

3 • วงรอบ 

4 • เส้นช้ันความสูง 

5 • การสร้างหมุดหลกัฐาน 



วตัถุประสงค์การส ารวจเพือ่การก่อสร้างโครงการแหล่งน า้ 

    เพือ่ก าหนดจุดหรือต าแหน่ง ให้แนว ค่าระดบั และขนาดของตวั 
    อาคารหลกั และอาคารประกอบให้เป็นไปตามแบบแปลน 

    ตลอดจนส ารวจระดบัภูมปิระเทศเพือ่ค านวณหาปริมาตรงานดนิ 

    เช่น อ่างเกบ็น า้ ฝายน า้ล้น ระบบส่งน า้ การปรับปรุงล าน า้ 
    ถนนเข้าโครงการ 



























การส ารวจภูมปิระเทศ 

ส ารวจทางราบ ส ารวจทางดิง่ 

การเขียนแผนที ่

เกณฑก์ าหนดการส ารวจ เกณฑก์ าหนดการส ารวจ 

รายงานการส ารวจ 



    เป็นการตรวจสอบการท างานภาคสนามให้มคีวามคลาดเคลือ่นอยู่ใน 

    เกณฑ์ทีย่อมรับได้ ของลกัษณะงานแต่ละประเภท เช่น การวดั 
    ระยะ การวดัมุม การส่อง Azimuth และความคลาดเคลือ่นทางระดบั 
         ซ่ึงงานส ารวจทางด้านวศิวกรรม มกีารจ าแนกเป็น 3 ช้ันงาน  
    งานส ารวจเพือ่การออกแบบ ก่อสร้าง ควรมคีวามละเอยีดของงาน 

    ทีอ่ยู่ในเกณฑ์ทีย่อมรับได้ คอืงานช้ันที ่3 Class II ดงัตาราง 
    ข้อก าหนดวงรอบ 

ช้ันและความละเอยีดของงานส ารวจ 



ตารางข้อก าหนดงานวงรอบของ FGCCปี ค.ศ. 1984 



ตารางข้อก าหนดงานวงรอบของ FGCCปี ค.ศ. 1984 (ต่อ) 



ข้อก าหนดค่าความคลาดเคลือ่นงานระดบัของ FGCCปี ค.ศ. 1984  

งานช้ันที่ 1  งานระดบัพเิศษ ค่าความคลาดเคลือ่นที่ยอมให้  +   4mmK 
งานช้ันที่ 2  งานช้ันดีเยี่ยม ค่าความคลาดเคลือ่นที่ยอมให้      +    8mmK 
งานช้ันที่ 3  งานช้ันธรรมดา ค่าความคลาดเคลือ่นที่ยอมให้  +  12mmK 

เมื่อ K คอืระยะทางในการถ่ายระดบั หน่วยเป็น กม. 
 



1) การวางแนว 
ต้องวางแนวเส้นฐานเป็นลกัษณะของวงรอบ  ซ่ึงต้องท า 
เป็นวงรอบเปิด  หรือ  วงรอบปิดออกจากหมุดท่ีทราบค่า และ
เขา้บรรจบหมุดท่ีทราบค่า ค่าความคลาดเคลื่อนอยูใ่นเกณฑ์

งานชั้นท่ี 3 

2) การเกบ็รายละเอยีดภูมิประเทศ 
- ต้องครอบคลุมทั้งบริเวณโครงการ 
- ต้องบันทกึต าแหน่ง และทศิทางการไหลของน า้ ระดบัน ้าสูงสุด 

- ต้องเกบ็ด้วยวธีิออกฉาก หรือ ส่องสกดั 
- รายละเอยีดที่ต้องเกบ็ เช่น อาคารส าคญั ไร่ นา ป่า สวน เป็นต้น 

การส ารวจทางราบ 



2. การรังวดัค่าระดบัตามแนวศูนยก์ลาง (Profile Levelling) 

คือการท าระดบัเพือ่หาระดบัดินเดิมตามธรรมชาติ ไปตามแนวเสน้พื้ น 

ฐาน,เสน้แนวศูนยก์ลาง ทุก 25 ม.หรือทุกจุดทีร่ะดบัเปลีย่นแปลงมาก  

1. การถ่ายระดบัหมุดหลกัฐานทางดิง่(BENCH MARK ) 

 ตอ้งถา่ยออกและเขา้บรรจบจากหมุดทีท่ราบค่าระดบัจากระดบัน ้าทะเล 

     ปานกลาง(รทก.) มายงัจุดถาวรภายในพื้ นทีโ่ครงการ มกัใชวิ้ธีการเดิน 

     ระดบัแบบหาค่าต่างระดบั(Differential Leveling) 

     ค่าความคลาดเคลือ่นในการเขา้บรรจบตอ้งอยู่ในเกณฑง์านชั้นที ่3 

การส ารวจทางดิง่ 



2.  

3.  การรงัวดัรูปตดัขวาง(Cross Section หรือ X-Section) 

 คือการท าระดบัเพือ่หาระดบัดินเดิมตามธรรมชาติ ไปตามแนวตั้งฉาก 

     กบัเสน้พื้ นฐาน, เสน้แนวศูนยก์ลางออกไปทางดา้นซา้ยและขวา      

การส ารวจทางดิง่ (ต่อ) 



การถ่ายระดบัแบบ Differential  

การค านวณค่าระดบั  



ค่าความคลาดเคลือ่น = ค่าBMคงที-่ค่าBMที่ส่องได ้ 

ค่าแก=้(ระยะสะสมถงึหมุดที่จะแก/้ระยะทั้งหมด)Xค่าความคลาดเคลือ่น 

เกณฑง์านชั้นที่3 ค่าความคลาดเคลือ่น + 12mmK 







  การวัดระยะและระดับโดยวธีิแทคิโอมิทรีแบบสเตเดีย         

H = 100s sin2(z) 
V = 50s sin(2z) 
HD = HA+hi+V-DE 

  - วธีินีจ้ะใช้กบักล้อง Theodolite หรือ กล้อง Electronic ร่วมกบั Staff         

H = ระยะราบ 

V = ระยะดิง่ 

S = (ค่าสายใยบน-ค่าสายใยล่าง) 

Z = มุมสูงทีอ่่านจากกล้อง 

             ส่ิงทีต้่องวดัคอื 
1. ความสูงกล้อง (instrument height, hi) 
2. ค่าStaff สายใย บน กลาง ล่าง  
3. ค่าจานองศาราบ (horizontal circle reading) 
4. ค่าจานองศาดิ่ง (vertical circle reading, ZAB) 



  การรังวดัอเิลก็ทรอนิกส์แทคิโอมิทรี (Electronic  Tacheometry) 

         อเิลก็ทรอนิกส์แทคิโอมิทรี  คอื  เทคนิคการวัดเช่นเดียวกบัการวัดแทคโิอมิทรีแบบสเตเดีย  
ด้วยการใช้กล้องโททอลสเตชันวดัค่าทศิทาง  มุมดิ่ง  ระยะเอยีงระหว่างกล้องไปยงั
เป้าปริซึมสะท้อนแสง  ท าให้สามารถค านวณค่าระยะราบ   ค่าต่างระดับของจุดที่
วดัเทยีบจุดตั้งกล้อง  และค่าระดับจุดน้ันได้    ส่ิงทีต้่องวดัคอื 

1. ความสูงกล้อง (instrument height, IH) 
2. ความสูงเป้าสะท้อนแสง (target height,TH) 
3. ค่าจานองศาราบ (horizontal circle reading) 
4. ค่าจานองศาดิ่ง (vertical circle reading, ZAB) 
5. ค่าระยะเอยีง (slope distance, SD) 



HD    =  SD  sin  ZAB   
VD   =  SD  cos  ZAB   
Delta HAB =  HB - HA  =  IH + VD – TH 
HB  =  HA + IH +VD – TH 





ระบบการบอกภาคของทศิ 
1) แบร่ิงส์(Bearings) คอืง่ามมุมทีว่ดัจากทศิเหนือหรือใต้ไปในทศิ 
       ทางตามหรือทวนเขม็นาฬิกา มค่ีาตั้งแต่ 0-90 องศา และมอีกัษร 
      ของทศิเป็นตัวก ากบัทิศทางด้วย 



2)   แอซิมทั(Azimuths) คอืง่ามมุมทีว่ดัจากทศิเหนือหรือใต้ไปใน
ทศิทางตามเขม็นาฬิกามค่ีาตั้งแต่ 0-360 องศา 



ความสัมพนัธ์ระหว่างBearings และ Azimuths 
ภาคทศิแบริงส์ ค่าแบริงส์ ความสัมพนัธ์ ค่าแอซิมทั ภาคทศิแอซิมทั 

NE N 49 O E = 49 O 0 O - 90 O 

SE S 35 O E 180 O - 35 O 145 O 90 O - 180 O 

SW S 50 O W 180 O + 50 O 230 O 180 O - 270 O 

NW N 20 O W 360 O - 20 O 340 O 270 O - 360 O 



วธีิการค านวณภาคของทศิ( Azimuths ) 
     ภาคของทศิที่ช้ีไป =  (ภาคของทศิที่ช้ีมา + มุม) + 180 

     โดยมีเงื่อนไข 
1.ใช้เคร่ืองหมายบวก เมื่อผลรวมน้อยกว่า 180 

2. ใช้เคร่ืองหมายลบ เมื่อผลรวมมากกว่า 180 

3. ถ้าเกนิ 540 ให้ลบ 540 

จากรูปจงค านวณหา Azimuth BC และ CD 
AZ.BC=AZ.AB+มุมB+180 
  = 49+261-180 = 130 
AZ.CD=  ................ 39 



10124’12” 

8058’42” 

11619’12” 

ตัวอย่างการค านวณ 

A 

Az  ED=  (152 46 12 + 92 04 42) + 180 = 64-50-54 
      Az  DC=  (64 50 54 + 116 19 12) + 180 = 1-10-06 
      Az  CB=  (1 10 06 + 80 58 42) + 180 = 262-08-48 
      Az  BA=  (262 08 48 + 149 13 12) + 180 = 231-22-00 
      Az  AE=  (231 22 00 + 101 24 12) + 180 = 152-46-12 
      



     วงรอบ ประกอบด้วย  

     เส้นตรงหลายเส้นทีต่่อเน่ืองกนัไปและทีจุ่ดสุดท้ายของเส้นตรงแต่ละด้านจะ 
     มีหมุดวงรอบซ่ึงเป็นหมุดถาวรหรือช่ัวคราว แล้วแต่งานทีต้่องส ารวจ เรียกว่า   
    “หมุดบังคบัทางราบ” 

ลกัษณะของวงรอบ 
แบ่งออกเป็น 2 ลกัษณะ คอื 

 1. วงรอบปิด (Closed Traverse) 

 2. วงรอบเปิด (Open Traverse) 

วงรอบ ( Traverse ) 



จุดประสงค์ของการท าวงรอบ 

1. ท าหมุดบังคบัแผนทีเ่พือ่การส ารวจกรรมสิทธ์ิทีด่นิ 

2. ท าหมุดบังคบัทางราบเพือ่การส ารวจและท าแผนทีภู่มปิระเทศ 

3. ใช้เพือ่การส ารวจเพือ่อกแบบและก่อสร้างในงานวศิวกรรม 

  4. ใช้ในการท าจุดบังคบั(Ground Control)เพือ่การท าแผนที่ 
      จากรูปถ่ายทางอากาศ 



วงรอบปิด (Closed Traverse) 
     เป็นวงรอบทีท่ าเป็นวงจร หมุดเร่ิมต้น และบรรจบจะเป็นหมุดเดียวกนั และ 
     จุดออกจะต้องเป็นหมุดหลกัฐานคู่หรือหมุดทีมี่ค่าพกิดัและมีอะซิมุทอ้างองิ 
     (Azimuth Mark) 

   ก) วดัมุมภายใน        ข) วดัมุมภายนอก 

รูปแสดงลกัษณะวงรอบปิด 

P 
AZ PA 



วงรอบเปิด (Open Traverse) 
     เป็นการท าวงรอบออกจากหมุดหลกัฐานคู่หน่ึง ซ่ึงเป็นวงรอบเดิมทีรู้่ค่าพกิดั 
     ทั้งสองหมุด แล้วท าไปเข้าบรรจบกบัหมุดหลกัฐานอกีคู่หน่ึงทีท่ราบค่าพกิดั 
     เช่นกนั 

รูปแสดงลกัษณะวงรอบเปิด 

AZ AB 
AZ FG 



หลกัการของการวงรอบเปิด 

 1. ต้องออกจากจุดหน่ึงจุดใดทีท่ราบพกิดัฉากและค่าระดบั 

 2. ต้องทราบภาคของทศิ ณ จุดทีต่ั้งกล้องไปยงัอกีจุดหน่ึง 

 3. ถ้า Azimuth แรกออกไม่มีต้องรังวดัทางดาราศาสตร์ 

 4. ต้องรังวดัมุมตรงหมุดแรกออกเสมอ 

 5. จุดต่อระหว่างเส้นตรง ต้องวดัมุม และระยะเสมอ 



วงรอบเปิด 
  แบบที่ 1 

  ภาคของทศิเหนือของหมุดเข้าบรรจบ = ภาคของทศิที่ช้ีมา+มุมรังวดัทั้งหมด 
        - (n x 180) 
  แบบที่ 2 

  ภาคของทศิหน้าของหมุดเข้าบรรจบ = ภาคของทศิที่ช้ีมา+ผลรวมของมุม 
                     รังวดัทั้งหมด- (n - 2)180 
    n = จ านวนมุมทีท่ าการรังวดั 
  ผลรวมของมุมต้องไม่เกนิข้อก าหนดของวงรอบ 

   วงรอบงานช้ัน 3 CLASS2 = 30”   N 



การค านวณวงรอบ 

     1. Sketch รูปวงรอบโดยประมาณ และจัดหาค่าพกิดั ภาคของทศิ
ทีห่มุดแรกออก 

     2. ตรวจสอบมุมของวงรอบให้อยู่ในเกณฑ์ทีย่อมรับ 

     วงรอบปิด 

 ผลรวมมุมภายใน     =   (2N - 4) 90 
     =   (N - 2) 180 
 ผลรวมมุมภายนอก  =   (2N + 4) 90 
     =   (N + 2) 180 
    N =   จ านวนด้าน/มุม  



 3. ปรับแก้มุมวงรอบโดยเฉลีย่ความคลาดเคลือ่นให้ทุกมุมเท่ากนั 

 4. ค านวณหาภาคของทศิทุกเส้นวงรอบจาก 

     ภาคของทศิที่ช้ีไป =  (ภาคของทศิที่ช้ีมา + มุม) + 180 

     โดยมีเงื่อนไข 

   ใช้เคร่ืองหมายบวก เมื่อผลรวมน้อยกว่า 180 

   ใช้เคร่ืองหมายลบ เมื่อผลรวมมากกว่า 180 

   ถ้าเกนิ 540 ให้ลบ 540 



 5. ค านวณหาค่า Latitudes และ Departures 

  Latitude(N-S) = l cos O  

  Departure(E-W) = l sin O 

    l = ระยะวงรอบ 

    O = ภาคของทศิ(Azimuth) 



 6. ค านวณหาค่าความคลาดเคลือ่นของงาน จาก 

 7. ค านวณหาค่าความละเอยีดของงาน จาก 

Accuracy = ความคลาดเคลือ่นบรรจบเชิงเส้น(Ec.)                
       ผลรวมของระยะวงรอบ 

ความคลาดเคลือ่นบรรจบเชิงเส้น(Error of Closure) =                  LAT  +        DEP 

  
  LAT =  ผลรวมของค่า Latitudes 
  DEP =  ผลรวมของค่า Departures 

2 2 



 ตัวอย่าง   การค านวณวงรอบปิด 



ตารางแสดงการค านวณค่าพกิดัฉากวงรอบ 

AZ TRV1-2 =   134 58’17” + 
              98 41’32” - 1” - 180 
                = 53 39’48” 

Lat 4-1 = 170.331 Cos  
                  134-58-17 
              = -120.382 
 Dep4-1 = 170.331 Sin  
                  134-58-17 
               = 120.502 

ค่าความคลาดเคลือ่นการวดัมุมงานช้ันที่ 3 = 30 ”  N 
     =  60” 

               

Error(Ec) = 
                   = 0.023 m.  
Accuracy   = 0.023 / 757.109 

        = 1:32917 
 

0.019   + 2 2 0.013 

Station Obs. Angle 0     
'   " 

Corr Field Adj. 
Azimuth    

0     '   " 

Lattitude Departture Coordinate 

" Distance N-S Corr E-W Corr Northing Easting 

TRV.4                 1329.574 453.979 

TRV.1 98-41-32 -1 170.331  134-58-17 -120.382 -0.004 120.502 0.003 1209.188 574.484 

TRV.2 77-01-38 -1 205.311 53-39-48 121.653 -0.005 165.388 0.004 1330.836 739.876 

TRV.3 97-05-15 -1 192.675 310-41-25 125.618 -0.005 -146.095 0.003 1456.449 593.784 

TRV.4 87-11-39 -1 188.792 227-46-39 -126.870 -0.005 -139.808 0.003 1329.574 453.979 

TRV.1     757.109     

sum 360-00-04 -4   134-58-17 0.019 -0.019 -0.013 0.013     

Fix 360-00-00   

Error 00-00-04   

Corr Lat and Dep  = ( ค่าความคลาดเคลือ่น/ระยะทางทั้งหมด)X ระยะด้านที่จะแก้  
                  



ตารางแสดงการค านวณค่าพกิดัฉากโยงยดึ 

Station 
Obs. 

Angle 0     
'   " 

Corr Field Adj. 
Azimuth    0     

'   " 

Lattitude Departture Coordinate 

" Distanc

e N-S Corr E-W Corr Northing Easting 

TRV.3                     

TRV.4       227-46-39         1329.574 453.979 

P2 28-58-49   117.340 76-45-28 26.879   114.220   1356.453 568.199 

P1 53-36-31   116.512 101-23-10 -23.002   114.219   1306.572 568.198 

                      

TRV.1                     

TRV.2       53-39-48         1330.836 739.876 

P4 24-44-44   120.731  258-24-32 -24.258   -118.269   1306.578 621.607 

P3 48-33-39   121.012  282-13-27 25.623   -118.268   1356.459 621.608 



 การ PLOT รูปด้วยวธีิพกิดัฉาก 





 ตัวอย่าง   การค านวณวงรอบเปิด 



Station Obs. Angle 0     
'   " 

Corr Field 
Adj. Azimuth    

0     '   " 

Lattitude Departture Coordinate 

" Distance N-S Corr E-W Corr Northing Easting 

DWR01                 570.679 434.931 

DWR02 95-08-46 -2 137-22-00 
  

    500.000 500.000 

TRV.1 254-22-58 -2 133.820  52-30-44 81.442 -0.001 106.184 0.005 581.441 606.189 

TRV.2 115-38-39 -2 133.920 126-53-40 -80.398 -0.001 107.102 0.005 501.042 713.296 

TRV.3 246-49-16 -2 157.130 62-32-17 72.462 -0.001 139.424 0.006 573.503 852.726 

DWR03 97-30-32   129.272 129-21-31 -81.981 0 99.952 0.005 491.522 952.683 

DWR04     
      

548.064 1013.036 

sum 809-30-11 -10 554.142 46-52-01 -8.475 -0.003 452.662 0.021     

      Fix -8.478 452.683 

Error 0.003 -0.021 



 การค านวณระยะ Azimuths และมุม จากค่าพกิดัฉาก 

ระยะทาง =        E  +     N 2 2 

Bearing  = tan-1 E 
N 

ระยะBA =    (EA- EB)+ (NA- NB) 
     =  188.792 ม. 
ระยะBC =  ............. ม. 
Bearing BA= 470 46’ 32.9”(อยู่Q1 BR=AZ) 
Bearing BC=………….. (อยู่Q2 AZ=180-BR) 
มุม ABC = ....................... 

2 2 

 เมือ่ทราบมุมกบัระยะกไ็ปตั้งกล้องส่องหาจุด C ในสนามได้ 



เสน้ช ัน้ความสงู ( Contour Line ) 







1) ค าจ ากดัความทีเ่กีย่วข้อง 

เส้นช้ันความสูง (contour line)  คอื เส้นต่อจุดทีม่ีค่าระดบัความสูงเท่ากนั  

ช่วงเส้นช้ันความสูง (contour interval)  คอื ระยะดิง่ระหว่างคู่เส้นช้ันความสูง  

จุดความสูง (spot height)  คอื จุดทีบ่อกค่าความสูง ณ ต าแหน่งน้ัน  



2) คุณลกัษณะเส้นช้ันความสูง 



3) ลกัษณะเส้นช้ันความสูงตามภูมปิระเทศต่าง 

 ภาพแสดงแนวสันเขา (ridge line)  ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ทีเ่ขา  

  ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณ
พืน้ที่อานม้า (Saddle)  

 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
หุบเขา (valley)  



 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณ  
พืน้ทีสั่นเขา (ridge line)  

 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
ลุ่ม หรือ หลุมบ่อ (depression) 

 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
น า้เซาะ (draw)  

 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
ลาดกดัเซาะ (spur)  



 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
หน้าผา (cliff)  

 ภาพแสดงเส้นช้ันความสูงบริเวณพืน้ที่
ตัดหรือถมดิน (cut and fill)  



4) ประเภทเส้นช้ันความสูง  



5) การก าหนดช่วงเส้นช้ันความสูง 
 พจิารณา 2 ปัจจัย  คอื มาตราส่วนของแผนทีแ่ละลกัษณะภูมิประเทศ  

 โดยจะก าหนดตามมาตราส่วนของแผนทีเ่ป็นหลกั  

 - แผนทีม่าตราส่วนเลก็จะมีช่วงเส้นช้ันความสูงใหญ่  

 1. แผนทีม่าตราส่วนใหญ่ ใช้ช่วงช้ันความสูง 0.1 เมตร  ถึง 2 เมตร 

 - แผนทีม่าตราส่วนใหญ่กมี็ช่วงเส้นช้ันความสูงเลก็  

 2. แผนทีม่าตราส่วนกลาง ใช้ช่วงช้ันความสูง 2 เมตร  ถึง 5 เมตร 

 3. แผนทีม่าตราส่วนเลก็ ใช้ช่วงช้ันความสูง 5 เมตร  ถึง 20 เมตร 



มาตราส่วนแผนที ่ ช่วงช้ันความสูง (เมตร) 

1 : 500 0.5 

1 : 1,000 1 

1 : 2,000 2 

1 : 5,000 5 

1 : 10,000 10 

1 : 50,000 20 



6) ข้อแนะน าเวลาเขยีนเส้นช้ันความสูง 
 1. การเขียนต้องเขียนแบบ Free hand  
 2. เส้น Contour   ที่จะเขียนน้ันจะตัดกนัไม่ได้ 
 3. Contour ทุกเส้นจะหายไปเฉยๆ  บนแผนทีไ่ม่ได้  
 4. ควรเร่ิมเขียนออกจากขอบของแผนที ่ 
 5. ถ้ามีทางน า้ เราต้องลากเส้นกึง่กลางของทางน า้ไว้ก่อน  
 6. ก่อนท าการเขียนจะต้องหา  Contour point  เสียก่อนในทิศทางที่เราจะเขียน  
 Contour line  ไป  

 7. ถ้าเป็นอาคารหรือส่ิงก่อสร้าง Contour line  จะผ่านไม่ได้ ยกเว้นได้ส่องค่าระดบัมา  
 8. การเขียนทางน า้ เส้น Contour  จะต้องเป็นรูปตัว V หัวกลบั  

 แต่ถ้าเป็นเนิน  Contour  จะเป็นรูปตัว U  
 9. การเขียน Contour  จะต้องเขียนไปเป็นกลุ่มๆ  ต่อเน่ืองกนัไปตลอด  



 การเขยีน Contour จะเร่ิมตั้งแต่ การ Plot Ground Point ซ่ึงในที่นีจ้ะ
แนะน าให้ใช้วธีิ Estimation เน่ืองจากเป็นวธีิทีเ่หมาะกบัการส ารวจเพือ่การ
ออกแบบและก่อสร้าง 

7.วธีิการเขยีนเส้นช้ันความสูง 
โดยวธีิ Estimation 

 วธีินีจ้ะประมาณว่า Contour Line จะผ่านตรงไหนของจุด Spot Elev. หรือ 
Ground Point 2 จุด ซ่ึงค่าระดับต่างกนัของ Spot Elev. จะถือว่าความลาดระหว่างจุด
สม ่าเสมอ ท าให้ทราบว่ามี Contour Point อยู่ แล้วจึงลาก Contour Line ตามหลงักจ็ะได้
เส้นช้ันความสูงตามต้องการ 



 การเขียน Contour โดยใช้ 
Interver 0.25 ม. น้ัน ค่า Contour 
จะมีดังนี ้คือ 0.25 , 0.50 , 0.75 เป็น
ต้น 

 ตัวอย่าง   การเขียนเส้นช้ันความสูง ใช้ Interver 0.25 เมตร 

 ยกตัวอย่างเช่น ระหว่างจุด 
E3 และ E4 ซ่ึงมีค่าระดับ 99.08 และ 
98.66 ระหว่าง 2 จุดนี ้ มี Contour 
Point คือ 98.75 และ 99.00 ในตอน
อืน่กค็ิดเช่นเดียวกนั แล้วลากเส้นผ่าน
จุด Contour Point  กจ็ะได้ Contour 
Line ตามต้องการ 



การใช้ประโยชน์จากแผนทีเ่ส้นช้ันความสูง 
1) การเขยีนรูปตดั ซ่ึงสามารถค านวณงานดนิอย่างหยาบๆ ได้ 

2) ใช้ทดสอบการมองเห็นระหว่างจุด 2 จุด 

3) ใช้ในการก าหนดแนวทาง เช่น ถนน ทางรถไฟ เป็นต้น ซ่ึงต้องตัดผ่านเส้น
ช้ันความสูงทีม่ีค่าระดบัทีไ่ม่แตกต่างกนัมากนัก 

4) ใช้ในการหาพืน้ทีรั่บน า้ฝน เพือ่ใช้ในการออกแบบการระบายน า้ของถนน 
ฝายน า้ล้น สระเกบ็น า้ อ่างเกบ็น า้เป็นต้น 

5) ใช้ในการค านวณหาปริมาตรความจุอ่างเกบ็น า้ เพือ่หาปริมาณน า้เกบ็กกั
ทั้งหมด หรือในขณะปัจจุบัน และพืน้ทีน่ า้ท่วมถงึ 



การสร้างหมุดหลกัฐานถาวร  

(Monumenting) 



เป็นต าแหน่งทีม่ั่นคง แข็งแรง พืน้ดินมีการอดัตัวแน่น  

เป็นต าแหน่งทีย่ากแก่การท าลาย ควรเลอืกสร้างในสถานที่ราชการ วดั 
โรงเรียน หรือบริเวณทีค่าดว่าจะไม่มีการก่อสร้างทีจ่ะเป็นอุปสรรคในการ
ใช้หมุดทีส่ร้างขึน้ ไม่ควรสร้างหมุดหลกัฐานถาวรบนไหล่ถนน เพราะอาจ
ถูกท าลายได้ง่าย และอตัราการทรุดตัวมีมาก  

เป็นต าแหน่งทีเ่ด่นชัด ง่ายต่อการค้นหา  

หมุดคู่ทีส่ร้างขึน้ ต้องไม่มีส่ิงอืน่มาบังแนวเลง็ ระยะระหว่างหมุดประมาณ 
200-500 ม.  

1. การเลอืกทีต่ั้งหมุดหลกัฐาน 



http://www.c6cdmb.org/New%20folder/channelsmall-2.htm 

http://denr-lms-r1.zxq.net/pic/FNSPpic/monumenting%20san%20juan%20IS%201.2.jpg 



วสัดุทีใ่ช้สร้างหมุดหลกัฐานส่วนใหญ่จะเป็นคอนกรีตทีม่ส่ีวนผสมระหว่างปูน ทราย หิน 
เป็นอตัราส่วน 1-2-4 ส่วน วธีิการหล่อแบ่งได้เป็น 3 สถานะ คอื  

-  น าวสัดุไปหล่อในภูมปิระเทศ ณ ต าแหน่งทีเ่ลอืก 
-  หล่อหมุดไว้ก่อนแล้วน าไปฝัง 
-  กรณีทีม่วีตัถุธรรมชาตหิรือส่ิงก่อสร้างทีม่ัน่คง เช่น บนยอดเขาทีม่ีก้อนหินใหญ่ แท่น

คอนกรีตของอาคารกใ็ช้เป็นทีส่ร้างหมุดได้ โดยสกดัลงไปลกึประมาณ 4-5 นิว้ เท
คอนกรีตและใช้แผ่นทองเหลอืงเป็นหัวหมุด 

http://portal.rotfaithai.com/modules.php?name=Forums&file=viewtopic&t=3197&postd
ays=0&postorder=asc&start=120 

http://portal.rotfaithai.com/modules.php?name=Forums&file=viewtopic&t=3468&postdays=0
&postorder=asc&start=40 http://www.thaizest.com/option/gallery.php?id=21&pid=0000001044 

2. วสัดุและวธีิการหล่อหมุดหลกัฐาน  



เพือ่ให้หมุดหลกัฐานถาวรของงานทุกชนิด และทุกหน่วยงานมแีบบมาตรฐานเดยีวกนั จึง
ก าหนดแบบหมุดหลกัฐานถาวรของการส ารวจภูมปิระเทศ เป็น 2 แบบ มลีกัษณะรูปร่างและ
ขนาด ดงันี ้ 

หมุดหลกัฐานถาวรแบบ ก.  

เป็นหมุดหล่อด้วยคอนกรีต ผิวหน้าเป็นรูปส่ีเหลี่ยม
จตุ รัส  มี หัวหมุดท า ด้วยแผ่นทองเหลืองตาม
ภาคผนวก ก ขนาด 0.15 x 0.15 ม. ขนาดของหมุด 
0.60 x 0.60 x 0.70 ม. ตอกเข็มไม้ขนาด
เส้นผ่าศูนย์กลาง 3” x 1 ม. จ านวน 4 ต้น ให้เขียนค่า
ระดบัไว้ทีห่มุดหลกัฐาน โดยถ่ายค่าระดับอ้างองิจาก
ค่าระดบัน า้ทะเลปานกลาง (MSL-Mean Sea level)  

3. แบบของหมุดหลกัฐาน  



หมุดหลกัฐานถาวรแบบ ข.  
เป็นหมุดหล่อด้วยคอนกรีต ขนาดของตัวอกัษรสูง 1.5 ซม. โดยให้ประทับอกัษรค าว่า “ทน.” ลงด้านบนของ
หมุดหลกัฐาน ม ี2 ลกัษณะ คอื  

1. หมุดคอนกรีตทรงกระบอก ขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลาง 0.10 x 0.30 ม. ใหเ้ป็นหมุดหมายพยาน 

2. หมุดคอนกรีตทรงส่ีเหลีย่ม ขนาด 0.15 x 0.15 x 0.50 ม. ใหเ้ป็นหมุดวงรอบบนผวิหนา้ของหมุดทั้ง 2 แบบ ให้
ระบุช่ือยอ่ของหน่วยงาน และหมายเลขหมุดพร้อมกบัอกัษรเตม็หรือยอ่ของโครงการนั้น โดยใหต้วัอกัษรช้ีไป
ทางทิศเหนือ ส าหรับหมุดชัว่คราวใหใ้ชห้มุดไม ้ขนาด 1” x 1”  ยาว 10-20 ซม. 

หมุดคอนกรีตทรงส่ีเหล่ียม 
ขนาด 0.15 x 0.15 x 0.50 ม.  



หมายพยาน (Reference Marks)  

 เพือ่ความสะดวกในการค้นหา หมุดหลกัฐานถาวรแต่ละหมุดจะต้องมีหมายพยานอย่างน้อย 
2 แห่ง หมายพยานนี้อาจจะเป็นส่ิงก่อสร้างถาวรหรือวัตถุตามธรรมชาติที่เด่นชัด ซ่ึงอยู่ใกล้หมุดใน
รัศมีประมาณ 30 ม. วตัถุหมายพยานเหล่านีค้าดว่าจะไม่ถูกท าลายหรือสูญหายไป เช่น ต้นไม้ใหญ่ มุม
บ้าน เสาธง เป็นต้น และสามารถวัดระยะระหว่างหมุดกับหมายพยานได้โดยตรง ทั้งนี้เพื่อที่จะ
สามารถหาต าแหน่งของหมุดได้ ในกรณีทีห่มุดหลกัฐานถูกดนิกลบหรือถูกท าลายไป  

http://www.panoramio.com/photo/37301 



 เป็นแบบบันทกึรายละเอยีดทีต่ั้งข้อมูลทีส่ าคญัของหมุดหลกัฐาน เพือ่ให้
สามารถค้นหาหมุดหลกัฐานน้ันได้ง่าย รายละเอยีดในแบบประกอบด้วย  

ต าแหน่งทัว่ไป ระบุบริเวณทีต่ั้งของหมุด สถานทีต่ั้งของหมุด  
ต าแหน่งทีแ่น่นอน ระบุวตัถุถาวรหรือกึง่ถาวรทีใ่กล้ทีสุ่ด 

ลกัษณะของหมุดหลกัฐาน เช่น เป็นหมุดหลกัฐานถาวรแบบ ข.  
หมายพยาน  แสดงลกัษณะของหมายพยานทศิทาง และระยะจากหมุดไปยงัหมาย
พยาน 
หมุดคู่ ให้แสดงต าแหน่งและทศิทางของหมุดคู่ไว้ เพือ่สะดวกในการใช้งาน  

แบบแสดงรายละเอยีดหมุดหลกัฐาน (Descriptions) 



http://www.kennesawmountain.n

et/childpages.photos/benchmark

.htm 

http://www.ask.com/wiki/Benchmark_(surveying) 

http://en.wikipedia.org/wiki/File:Torontobenchmark.jpg 

http://commons.wikimedia.org/wi

ki/File:Mt._Ouray_reference_mar

k.jpg 



http://irrigation.rid.go.th/rid14/PMQA/KM_PMQA53/workflow230353_2.pdf 

DEPARTMENT  OF  WATER   RESOURCES

DESCRIPTION  OR  RECOVERY  OF  BENCH  MARK

 PROJECT อ่างเกบ็น ้าห้วยแม่แสลมหลวง CHANGWAT ล าปาง
AMPHOE เถิน

 AZIMUTH FROM BM.01 TO BM.02 TYPE OF MARK CONCRETE  SIZE 

76 

 - 06 ' - 38.9 " ระยะ 60.764  60 X 60 X 70 cm.

VERTICAL DATUM MEAN SEA LEVEL AT KO LAK STATION BM.01 ELEVATION 239.145 m.

HORIZONTAL DATUM INDIAN DATUM N 1,926,269.359    E 532,669.635    SCALE FACTOR

 GRID  AND  ZONE 47 Q STATION BM.02 ELEVATION 238.773 m.

N 1,926,283.945    E 532,728.622    SCALE FACTOR

BM.01

RP. 1 มุมกระท่อม ระยะ 4.83 ม. Az. = 238 

RP. 2 มุมกระท่อม ระยะ 4.50 ม. Az. = 270 

BM.02

RP. 1 มุมกระท่อม ระยะ 18.60 ม. Az. = 175 

RP. 2 ตน้มะม่วง ระยะ 13.72 ม. Az. = 185 

RP. 3 ตน้ผกัตุ๊ด ระยะ 6.00 ม. Az. = 253 

0.9995816377

0.9995817438

ตามทางดินประมาณ 5.2 ขา้มห้วยแม่แสลมหลวงไปประมาณ100 ม. พบ BM.02 อยูบ่นคนันาขา้งสะพานน ้า

เดนิทางจาก อ.ทุง่เสลีย่มไปทาง อ.เถนิ ตามทางหลวงหมายเลข 1048 ระหว่าง กม.59-60 เลีย้วซา้ย

เดนิทางจาก อ.ทุง่เสลีย่มไปทาง อ.เถนิ ตามทางหลวงหมายเลข 1048 ระหว่าง กม.59-60 เลีย้วซา้ย
เขา้ถนนลาดยาง บ.ปางอา้-บ.แม่แสลม ประมาณ 11 กม.พบบา้นแม่แสลม เดินทางต่อไปทางห้วยแม่แสลมหลวง
ตามทางดินประมาณ 5.2 ขา้มห้วยแม่แสลมหลวงไปประมาณ100 ม. พบ BM.01 อยูบ่นคนันาขา้งกระท่อม

เขา้ถนนลาดยาง บ.ปางอา้-บ.แม่แสลม ประมาณ 11 กม.พบบา้นแม่แสลม เดินทางต่อไปทางห้วยแม่แสลมหลวง

N

แนวกอไผ่

ทุ่งนา

ทุ่งนา

ทุ่งนา
กระท่อม

กระท่อม

       
       

         

ทางดิน

ทางดิน

คันนา

คันนา

3

1

BM.02

BM.01

2

1

2
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