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การประยุกต์ใช้ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึมกับเส้นทางจราจรเพื่อหาเส้นทางท่ีสั้นที่สุด 

Traffic Route for the Shortest Path Travelling Using Dijkstra Algorithm 
 
 
 
 
 
 

บทคัดย่อ 
 การหาเส้นทางที่สั้นที่สุดกับเส้นทางจราจร เป็นวิธีการที่ช่วยในการลดค่าใช้จ่ายการเดินทางได้เป็นอย่างมาก
ดังนั้นในการศึกษาครั้งนี้ มีวัตถุประสงค์ เพื่อพัฒนาวิธีการเลือกเส้นทางจราจรที่สั้นที่สุด ส าหรับการเดินทางจาก
มหาวิทยาลัยหอการค้าไทยถึงปากซอยประชาสงเคราะห์ 23  ด้วยการใช้อัลกอริทึมของ Dijkstra เป็นพื้นฐาน จากการ
วิเคราะห์เพื่อให้ได้เส้นทางจราจรที่สั้นที่สุด และเพิ่มปัจจัยอ่ืนๆ ได้แก่ ทุกเส้นทางมีน้ าหนักเท่ากัน สามารถไปได้เพียง 2 
เส้นทาง พบว่า มีเส้นทางจราจรที่เป็นไปได้ทั้งหมด 20 เส้นทาง และ ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึมสามารถหาเส้นทางที่สั้นที่สุด
เท่ากับ 253.25 เมตร ทั้งนี้จ านวนออปเจคที่เหมาะสมอย่างน้อย 1 ออปเจค ได้เส้นทางที่สั้นที่สุด คือ 235 ออปเจค สรุป
ผลได้ว่า การประยุกต์ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึม สามารถหาเส้นทางที่สั้นที่สุดได้ถูกต้องร้อยละ 100 
 
ค าส าคัญ: ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึม เส้นทางที่สั้นที่สุด มหาวิทยาลัยหอการค้าไทย  
 
ABSTRACT 
  The shortest path of the traffic route is a way to reduce the cost of travel. Thus, this study 
aims to develop a methodology to apply the Dijkstra Algorithm for the shortest path from University 
of the Thai Chamber of Commerce to Soi Pracha-Uthid 23. Based on Dijkstra’s algorithm, an additional 
factor related to the shortest path and others parameters i.e. all routes are equally weighted and 
the only two paths are open. The results from this study demonstrated that there are totally possible 
20 routes. Under the Dijkstra Algorithm is applied for the shortest path that is 253.25 meters. In 
addition, the number of object is appropriate at least one object and the shortest route is 235 
objects. It can be concluded that the accuracy of the Dijkstra Algorithm applied for the shortest path 
was 100 percent. 
 
KEYWORDS: Dijkstra Algorithm, shortest path, University of the Thai Chamber of Commerce 
 
บทน า 
  ขั้นตอนวิธี ในการท างานเพื่อมาแก้ปัญหาใด
ปัญหาหนึ่ ง ที่ เรียกว่า อัลกอริธึมหรือล าดับขั้นตอน 
(Algorithm) (Denardo, 2003) ที่เหมาะสมมาประยุกต์ใช้
ให้เกิดประโยชน์สูงสุด เช่น ล าดับขั้นตอนวิธีในการท างาน

เพื่อแก้ปัญหาด้านการเดินรถที่ใช้ส าหรับในการค้นหา
เส้นทางที่สั้นที่สุด (Shortest Path) (Denardo, 2003) ที่
เป็นที่นิยมใช้ วิธีการที่นิยมใช้ในการค้นหาเส้นทางที่สั้น
ที่สุด คือ Dijkstra’s algorithm (Denardo, 2003; Kroger, 
2005) ซึ่งปัญหาในการหาเส้นทางที่สั้นที่สุด ซึ่งต้องเดินทาง

บทความวิจัย 

สุวรรณี  อัศวกุลชัย 
รองศาสตราจารย์ ดร. สาขาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์และมัลติมีเดีย  
คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยหอการค้าไทย 
E-mail: suwannee_ads@utcc.ac.th 



6 

 

ปีที่ 6 ฉบับที่ 1 เดือน มกราคม-มิถุนายน 2560 

ไปตามจ านวนโหนด (Node or City) ที่ได้ก าหนดให้ครบทุก
เมือง โดยที่ต้องไม่เดินทางซ้ าไปยังเมืองที่เคยเดินทาง
มาแล้ว (Pouly, and Kohlas, 2011) การเลือกเส้นทางจึง
จ าเป็นในการจัดเรียงล าดับก่อนหลังของโหนดหรือเมือง 
เพื่อให้ได้เส้นทางที่ระยะทางที่สั้นที่สุด ปัญหานี้มีความ
ยุ่งยากในการล าดับการเลือก เนื่องจากจ านวนเมืองที่มีมาก 
ขณะเวลาที่จะใช้ในการแก้ปัญหาก็ยิ่งมากเป็นทวีคูณ 
อย่างไรก็ตามระยะทางไม่ใช่ปัจจัยเดียวที่ส่งผลต่อ Cost ใน
การเดินทาง และเส้นทางที่สั้นที่สุดอาจไม่ใช่เส้นทางที่มี 
Cost น้อยที่สุด 
 การหาเส้นทางที่สั้นที่สุด ต้องอาศัยหลักการทาง
คณิตศาสตร์ เช่น Branch and Bound Algorithm หรือ 
Integer Linear programming (Gondran and Minoux, 
2008) Dynamic programming เป็ นต้น  ปัญหาการหา
เส้นทางที่ สั้นที่สุดอยู่ ในประเภท NP-hard หรือ Non-
polynomial-completeness ซึ่งปัญหาที่ยากต่อการหาค่า
ค าตอบ หรือผลลัพธ์ และใช้เวลาในการค้นหานาน จึงได้มี
การคิดค้นวิ ธี การหาค าตอบที่ มี รูปแบบไม่แน่นอน 
(Stochastic search หรือ Approximation optimization 
algorithms) ได้แก่  ซิมมู เลเทดแอนนีลลิ่ ง (Simulated 
annealing: SA) ทาบู เสิร์จ (Taboo search: TS) นิวรอล
เน็ ท เวิ ร์ ค (Neural network: NN) จี เนติ คอัลกอริทึ ม 
(Genetic algorithms: GA) พาร์ทิเคิลสวอร์มออพติไมเซชั่น 
(Particle swarm optimization: PSO) และแอนท์ โคโลนี  
ออพติไมเซชั่น (Ant colony optimization: ACO) วิธีการ
เหล่านี้ จัดการกับปัญหาที่มีความซับซ้อนโดยเฉพาะ (Pettie, 
2004; Schrijver, 2004) 
  ระบบแผนที่ ทั้ ง  Google Maps Here Maps 
Apple Maps หรืออ่ืนๆ ไม่ได้ใช้อัลกอริทึมเดียว อาจมีการ
ปรับแล้วปรับอีก เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพส าหรับแข่งขันใน
ตลาด Apple Maps คนใช้ยิ่งมากก็ยิ่งมีประสิทธิภาพมาก
ขึ้น แสดงว่า อัลกอริทึมของ Apple Maps อาจท างานบน
พื้นฐานวิธีระบบมดก็เป็นได้ ส่วน Google Maps ที่ใช้ค้นหา
เส้นทาง บางทีก็ได้เส้นทางเดียว (Dijkstra’s Algorithm) 
บางครั้งก็มีเส้นทางส ารองให้เลือก (ระบบมด) การผสมผสาน
ทั้งสองอัลกอริทึมก็เป็นได้ และบางแผนที่ให้เลือกกรณี
ต้องการเส้นทางส ารอง แปลว่า ถ้าไม่ค านวณด้วย Dijkstra’s 
Algorithm แล้วได้เส้นทางที่ดีที่สุด อาจเลือกเส้นทางส ารอง 

อาจได้เส้นทางที่ไม่ได้ดีที่สุดเลยก็เป็นได้  (Sniedovich, 
2006; Thorup, 2004; Williams, 2014) 
 

วัตถุประสงค์ 
  การประยุกต์ใช้ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึม เพื่อหา
เส้นทางที่สั้นที่สุด โดยทดสอบระยะทางจากมหาวิทยาลัย
หอการค้าไทย ถึง ปากซอยประชาสงเคราะห์ 23 
 

ประโยชน์ที่ได้รับ 
  สามารถประยุกต์ใช้ไดจ์คสตร้าอัลกอริทึมเพื่อหา
เส้นทางที่สั้นที่สุด ในเส้นทางอ่ืนๆ เพื่อประหยัดเวลา 
พลังงานเชื้อเพลิง และรักษาสิ่งแวดล้อมอีกด้วย 
 
วิธีการด าเนินการวิจัย 
1. การออกแบบแบบจ าลอง 
  แบ่งเป็น 3 ส่วน ได้แก่ การประยุกต์ใช้ Dijkstra 
Algorithm การค านวณระยะทาง และการก าหนดเส้นทางที่
เป็นไปได้ทั้งหมด รวมถึงข้อก าหนดทิศทางของเส้นทางที่ท า
การจ าลอง 
 1.1 การประยุกต์ใช้ Dijkstra Algorithm 
  การค านวณหาเส้นทางเป็นการประยุกต์จาก
Shortest path ในส่วนของการเคลื่อนที่ระหว่าง node 
น าไปสู่ผลลัพธ์ในการแสดงผล และ Algorithm มีการท างาน 
แสดงในรูปที่ 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1 ขั้นตอนการท างานของ Algorithm 
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 จากรูปที่ 1 แสดงขั้นตอนการท างานโดยเริ่มแรก
จะท าการก าหนดค่าเริ่มต้นจากต้นทางไปยังปลายทางให้มี
ระยะทางรวมเท่ากับ 0 จากนั้นก าหนด n หรือตัว Object 
ให้เท่ากับจ านวนของเส้นทางที่เป็นไปได้จาก A ไป B เมื่อ
ตั้งค่าแล้วจะเริ่มท าได้ตรวจสอบเส้นทางตั้งแต่ node 
เร่ิมแรกโดยการตรวจสอบว่าเป็นแยกหรือไม่ ถ้าไม่จะท า
การไปยัง node ถัดไป แต่ถ้าเป็นแยกจะท าการสุ่ม true 
กับ false  เมื่อท าการสุ่มจะท าการตรวจสอบว่าที่ท าการ
สุ่มนั้นได้ true หรือไม่ ถ้าเป็น true จะไปยัง node ถัดไป 
ถ้าไม่ใช่ก็คือการสุ่มแล้วได้ false จะไปยังเส้นที่ตั้งฉาก ไม่
ว่าจะเจอแยกหรือไม่ เมื่อไปยัง node ถัดไปแล้วจะท าการ
วัดระยะทาง หลังจากวัดระยะทางแล้วจะท าการตรวจสอบ
ว่า node ที่ไปนั้นเป็นจุดปลายทางหรือไม่ ถ้าไม่ใช่จะท า
การวนซ้ าไปขั้นตอนการตรวจสอบเส้นทาง และจะท าการ 
วนไปเรื่อยๆ จนกว่าถึงจุดปลายทาง จากนั้นรวมระยะทาง
ทั้งหมดจากต้นทางไปยังไปปลายทางแล้วท าการเทียบ
ระยะทางว่าระยะทางทั้งหมดที่ท าการวัดระยะทางในแต่
ละเส้นทางนั้น เส้นทางไหนมีระยะทางสั้นที่สุดเมื่อได้
ระยะทางที่สั้นที่สุดแล้วนั้นจะท าการแสดงผล 
 

  1.2 การค านวณระยะทาง 
  วิธีการค านวณระยะทางที่ใช้ใน Algorithm 
โดยการค านวณระยะทางที่ได้จากการค านวณจุดพิกเซล
ที่แมพเข้ากับเส้นทาง แสดงในรูปที่ 2 
 
 

รูปที่ 2 แมพพิกเชลบนเสน้ทาง 
 
 จากรูปที่ 2 ด้านบนแสดงการแมพพิกเชลบน
เส้นทาง โดยการค านวณพิกเชลนั้นจะนับจากจ านวนช่อง
พิกเชลที่แมพบนเส้นทางที่ต้องการหาระยะทาง จากภาพ
จะได้พิกเชลทั้งหมด 9 พิกเชล โดยการค านวณนั้นจะ
ค านวณระยะทางในแต่ละช่วงที่ท าการเคลื่อนที่จากจุด
หนึ่งไปยังจุดหนึ่งแล้วเมื่อ Object ถึงจุดปลายทางแล้วจะ
ท าการรวมระยะทางทั้งหมดจากต้นทางไปยังปลายทาง 
โดยระยะทางที่ได้จะเป็นเมตร ซึ่งสมการที่ใช้ในการ
ค านวณ คือ 
 

ระยะทางของแผนท่ี = (จ านวนพิกเซล/72dpi)*2.54 cm      1 
 

 จากสมการที่ 1 จะได้ระยะทางของแผนที่ซึ่งมี
หน่วยเป็นเซนติเมตร เมื่อได้ระยะทางในแผนที่  ท าการ
เปลี่ยนระยะทางในแผนที่ให้มาเป็นระยะทางจริง โดยใช้
สมการ ดังนี้ 
 

ระยะทางจริง (m) = ระยะทางในแผนท่ี (cm) *20             2 
 

 จากสมการที่ 2 เมื่อน าเอาระยะทางในแผน
ที่มาค านวณ ผลที่ได้คือ ระยะทางจริงบนแผนที่จริง 
หน่วยของระยะทางที่ได้ มีหน่วยเป็นเมตร 
 

 1.3 การก าหนดเส้นทางในการเดินทางที่เป็น 
ไปได้ทั้งหมด 
  การก าหนดเส้นทางและการเลือกใช้แผนที่ โดย
แผนที่ที่ใช้ในโปรแกรมมีมาตราส่วน 1: 2000 ซึ่งในแผน
ที่มีการวาง node ไว้บนแผนที่ เพื่อให้ Object สามารถ
วิ่งจาก A ไปยังจุด B ได้ ซึ่งก าหนด node บนเส้นทาง
ทั้งหมด 54 nodes เพื่อท าให้ Object สามารถวิ่งไปตาม
เส้นทางได้อย่างถูกต้องรวมตามทิศทางที่ถูกก าหนดไว้ 
บางเส้นทางสามารถเดินรถทางเดียว ทั้งนี้เพื่อให้ Object 
สามารถเดินทางไปยังเส้นทางต่างๆ ที่มี node ก าหนด
ทั้งทางตรงและทางแยก แสดงในรูปที่ 3 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 3 การก าหนด node ตามเส้นทางต่างๆ จุดตั้งตน้ 
(A) ไปยังจุดปลายทาง (B) 
 

  จากรูปที่ 3 ในส่วนของเส้นทางที่สามารถเดิน
รถสองทาง เมื่อ Object เดินทางมายังเส้นทางนั้นแล้ว
จะไม่มีการวิ่งย้อนกลับได้ แสดงในรูปที่ 4 
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B 

 
A 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 4 แผนที่จ าลองเส้นทางที่ให้ object วิ่งสวนกันได ้

 

 จากรูปที่ 4 จะเห็นได้ว่าบางเส้นทางเป็นทางที่
สามารถสวนกันได้ แต่บางเส้นทางไม่สามารถสวนได้
เนื่องจากทิศทางที่ก าหนดนั้นอิงจากเส้นทางบนแผนที่จริง 
  1.3.1 แผนที่จ าลอง 
  ส่วนของแผนที่จ าลองที่น ามาใช้ในระบบ เพื่อ
ใช้ในการแสดงผลที่ต้องการ แสดงเส้นขอบเขตของแผน
ที่ว่าสามารถเดินทางไปเส้นทางใดได้บา้ง แสดงในรูปที่ 5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5 เส้นทางจ าลอง 
 

 

  1.3.2 การก าหนดสีของเส้นทาง 
  ขั้นตอนนี้เป็นการก าหนดสีบนเส้นทางที่แสดง 
หลังจากที่มีการก าหนดเส้นทางให้ object ถึงจุดหมาย
ปลายทางทุก node  และจะท าการเทียบระยะทางที่สั้น
ที่สุด เมื่อได้ระยะที่สั้นที่สุดแล้วจะแสดงสีบนเส้นทางที่
ได้เลือกพร้อมกับระยะทางที่สั้นที่สุด โดยเส้นทางที่เลือก
นั้นเป็นเส้นทางที่สั้นที่สุด โดยก าหนดไว้มีทั้งหมด 20 

เส้นทาง ซึ่ง 20 เส้นทางนี้ คือเส้นทางที่เป็นไปได้จากจุด 
A ไปยังจุด B แสดงในรูปที่ 6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 6 เส้นทางทั้งหมดที่สามารถไปได้ 
 
  จากรูปที่ 6 ด้านบนจะเห็นถึงสีที่แสดงบนแผน
ที่ สีที่แตกต่างกันเนื่องจากการซ้อนทับของสีในแต่ละ
เส้นทาง ซึ่งยิ่งเส้นทางที่มีการซ้อนทับกันมากสีจะเข้ม 
มากข้ึนตามจ านวนของเส้นทางที่ซ้อนทับ 
 

2. การท างานของโปรแกรม 
  2.1 การออกแบบหน้าจอแสดงผล 
  การออกแบบหน้าจอแสดงผลจากโปรแกรม มี
ส่วนแสดงระยะทางความเป็นไปได้ของแผนที่ทั้งหมด 
20 เส้นทาง และส่วนที่แสดงระยะทางที่สั้นที่สุด แสดง
ในรูปที่ 7 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 7 หน้าจอแสดงผลจากโปรแกรม 
 

 

  2.2 ขั้นตอนการท างานของโปรแกรม 
  ขั้นตอนการท างานของโปรแกรม มี 3 ขั้นตอน 
แสดงในรูปที่ 8 
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รูปที่ 8 ขั้นตอนการท างานของโปรแกรม 
 

  จากรูปที่ 8 การท างานของโปรแกรมเริ่มจาก
ก าหนด node จากนั้นจ าลอง object แล้วเริ่มวัดระยะทาง 
มีรายละเอียดดังนี้ 
  2.2.1 ระบบจ าลองจะเริ่มท าการจ าลอง node 
เพื่อใช้ในการค านวณหาเส้นทาง 54 node แล้วจ าลอง 
Object ขึ้นมาเพื่อใช้ค านวณระยะทางในแต่ละ node ที่วิ่ง
ผ่านตั้งแต่ node แรกจนถึง node ปลายทาง 
  2.2.2 เมื่อ Object เริ่มวิ่งจะท าการตรวจสอบ 
node แรกที่เจอว่าเป็นทางแยกหรือไม่ ถ้าเป็นแยกจะท า
การ Random (true, false) ว่าจะไปทางไหนเมื่อเลือก
เส้นทางได้แล้ว Object จะเดินไปยัง node ต่อไป 
  2.2.3 เมื่อ Object ถึงจุดหมายแล้ว จะหยุดรอให้
ครบทุก Object แล้วแสดงผลเป็นระยะทางในแต่ละเสน้ทาง
ที่ท าการวิ่งในแต่ละเส้นทาง แล้วเลือกเส้นทางที่สั้นทีส่ดุโดย
การแสดงสีบนเส้นทางที่เลือกและระยะทางของเส้นทางนั้น 
 
ผลการวิจัยและอภิปรายผล 
1. ผลการท างานของโปรแกรม 
 การก าหนดการเดินทางในแผนที่จ าลอง จากแผน
ที่จ าลองก าหนดจุดต้นทาง A และปลายทาง B แล้วก าหนด

จ านวน Object เท่ากับจ านวนเส้นทางที่เป็นไปได้ทั้งหมด 
จากต้นทางไปยังปลายทางของแผนที่จ าลอง ซึ่งในกรณีนี้ 
จ านวนเส้นทางที่เป็นไปได้ทั้งหมด เท่ากับ 20 เส้นทาง จาก
การทดสอบการท างานของ Object โดยโปรแกรมก าหนดให้
เดินทางไปตามทางในแผนที่จ าลอง พร้อมกับการวัด
ระยะทางในแต่ละชว่งที่ท าการเดินทางระหว่าง node แสดง
ในรูปที่ 9 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 9 การแสดงต าแหน่งต้นทางของ Object 
 
2. ผลการตัดสินใจเมื่อถึงแยก 
  เมื่อ Object เริ่มเดินทางไปยัง node ถัดไป 
โปรแกรมจะท าการตรวจสอบว่า node ถัดไปมี 1 node 
หรือ 2 node ถ้าโปรแกรมทดสอบว่าเป็น 1 แสดงว่าไม่
เป็นทางแยก แต่ถ้าเป็น 2 แสดงว่าเป็นทางแยก เมื่อ
ตรวจสอบแล้วว่า node ถัดไปมี 1 node จะท าการเดิน
ทางตรงไปยัง node ถัดไป แต่ถ้าท าการตรวจสอบว่า 
node ถัดไปมี  2 node จะท าการตั ดสิ นใจโดยการ 
Random (true, false) การ Random นั้นจะท าทุกครั้ง
เมื่อ node  ถัดไปมี 2 node แยก ถ้า Random ได้ true 
จะท าการเดินทางตรงไปยัง node ถัดไป แต่ถ้า false จะ
ท าการเลี้ยวไปยังเส้นทางที่ตั้งฉาก แสดงในรูปที่ 10 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 10 การตัดสินใจเมื่อถึงแยก 
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3. ผลการวัดระยะทาง 
  เมื่ อ  Object ตั วแรกมาถึ ง  node สุ ดท้ าย 
โปรแกรมจะท าการค านวณระยะทางทั้งหมดของ Object 
แรกทั้งหมดตั้งแต่จุดต้นทางไปยังปลายทาง ทั้งนี้โปรแกรม
จะท างานจนครบ 20 Objects  แล้วท าการเปรียบเทียบ
ระยะทางระหว่าง 20 Objects แล้วโปรแกรมจะแสดงผล
ออกมา ซึ่งมีเส้นทางที่สามารถเป็นไปได้ทั้งหมด 20 เส้นทาง 
แสดงในรูปที่ 11-30 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 11 เส้นทางที่ 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 12  เส้นทางที่ 2 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 13 เส้นทางที่ 3 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 14 เส้นทางที่ 4 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 15 เส้นทางที่ 5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 16 เส้นทางที่ 6 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 17 เส้นทางที่ 7 
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รูปที่ 18 เส้นทางที่ 8 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 19 เส้นทางที่ 9 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 20 เส้นทางที่ 10 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 21 เส้นทางที่ 11 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 22 เส้นทางที ่12 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 23 เส้นทางที่ 13 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 24 เส้นทางที่ 14 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 25 เส้นทางที่ 15 
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รูปที่ 26 เส้นทางที่ 16 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 27 เส้นทางที่ 17 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 28 เส้นทางที่ 18 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 29 เส้นทางที่ 19 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 30 เส้นทางที่ 20 
 
  จากรูปที่  11-30 แสดงให้เห็นถึงเส้นทางที่
สามารถไปยังจุดหมายได้ทั้งหมด ซึ่งมีเส้นทางที่สั้นที่สุด 
แสดงในรูปที่ 31 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 31 ผลหลังจากทุก Object ถึงจุดสุดทา้ย 
 
4. ผลการทดสอบจ านวน Object ที่ เหมาะสมกับ
แบบจ าลอง 
 เนื่องจากโอกาสที่ Object จะไม่ไปในเส้นทางที่
สั้นที่สุด จึงได้มีการทดลองหาจ านวน Object ที่เหมาะสม
เพื่อที่จะได้เส้นทางที่สั้นที่สุดแน่นอนในการท างานของ
โปรแกรมทุกครั้ง  ในส่วนนี้เป็นการทดลองการเพิ่มจ านวน
ของ n หรือ Object  เพื่อที่จะหาจ านวนที่เหมาะสมที่จะ
น ามาใช้กับแบบจ าลองได้อย่างมีประสิทธิภาพ  ซึ่งวิธีการ
หา Object ที่เหมาะสมกับแบบจ าลองนั้นท าโดยการเพิ่ม
จ านวน Object ทีละ 5 แล้วน าระยะทางที่ได้ในแต่ละ 
Object มารวมกันแล้วหารด้วยจ านวนของ Object  ซึ่ง
ผลที่ได้จะเป็นระยะทางเฉลี่ย จากการทดลองเพิ่ม Object 
จนกระทั่งระยะทางเฉลี่ยรวมคงที่ แสดงในรูปที่ 32 
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  จากรูปที่ 32 จ านวน Object ที่เหมาะสมกับ
แบบจ าลองตั้งแต่ 235 Object เป็นต้นไป จะได้เส้นทาง
ที่สั้นที่สุดอย่างน้อย 1 Object 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 32 ระยะทางเฉลี่ยเมื่อจ านวน N เพิ่มข้ึน 
 
5. ผลการทดสอบความเร็วของโปรแกรม 
 ในการท างานของโปรแกรมแสดงที่ 24-30 เฟรม
ต่อวินาที ซึ่งได้ผลออกมาอย่างต่อเนื่อง แต่ถ้าปรับ
ความเร็วแล้วให้สูงขึ้น เพื่อต้องการให้การแสดงผลเร็วขึ้น
นั้น โปรแกรมจะไม่ท างานต่อไป เนื่องจากการแสดงผลที่
ใช้ความเร็วที่สูงนั้นจ าเป็น ต้องใช้เครื่องคอมพิวเตอร์ที่มี
ประสิทธิภาพในการประมวลผลที่สูงตามไปด้วย 
 
สรุปผลการวิจัย 
 จากการจ าลองการหาเส้นทางของระบบจ าลอง 
เส้นทางที่ได้จะเป็นเส้นทางที่สั้นที่สุด โดยเส้นทางที่ได้นั้น
ไม่ได้อิงเวลาในการท างานของโปรแกรมหรือการจราจร 
ซึ่งผลที่ได้จะเป็นผลที่ได้จากการค านวณเส้นทางที่สั้นที่สุด
จริง แล้วใช้โปรแกรมแสดงให้เห็นว่าเส้นทางที่เลือกนั้น
เป็นเส้นทางที่สั้นที่สุด โดยแสดงระยะทางจริง และสีบน
เส้นทางที่เลือกเพื่อให้ทราบว่าเส้นทางไหนเป็นเส้นทางที่
สั้นที่สุด โดยการที่จะได้ระยะทางที่สั้นที่สุดนั้นจริงๆ จะ
ขึ้นอยู่กับจ านวนของ Object ด้วย เมื่อเพิ่มจ านวน 
Object เข้าไปในแผนที่ที่ท าการจ าลองนั้นมากขึ้นเท่าไหร่
ก็จะมีโอกาสที่จะได้เส้นทางที่สั้นที่สุดมากขึ้น  ดังนั้น 
Dijkstra อัลกอริธึมมีความเหมาะสมที่จะน ามาใช้ในการ
ค้นหาเส้นทาง เนื่องจากเปรียบเทียบกับอัลกอริธึมอ่ืนๆ 
แล้ว พบว่าใช้เวลาในการท างาน (Running Time) น้อย
ที่สุด (Thorup, 2004) 
 

ข้อเสนอแนะ 
  ส าหรับการศึกษาต่อไป เสนอแนะให้พัฒนา 
Dijkstra Algorithm ในการค้นหาเส้นทางที่สั้นที่สุด โดย
พิจารณาค่าน้ าหนักที่แตกต่างกัน มีการก าหนด Priority 
ในการค้นหาเฉพาะในส่วนของจุดเริ่มต้นและปลายทาง 
โดยให้จุดเริ่มต้นและปลายทางต่างเป็นจุดกึ่งกลางของ
วงกลมของตนเอง และก าหนด Priority เฉพาะในวงกลม 
เมื่อได้จุดต่อไปที่เชื่อมกับจุดเร่ิมต้น ก็ท าเช่นนี้ไปเร่ือยๆ 
จนอยู่ในเขตรัศมีเดียวกับปลายทาง เพื่อเปรียบเทียบเวลา
ในการประมวลผล 
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