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การจะศึกษาว่ามนุษยมี์ระบบการจดัการการเคล่ือนท่ีของตนเองอย่างไร ก็ย่อมตอ้ง

ศึกษาเหตุปัจจยัท่ีท าให้เกิดการเคล่ือนท่ีนั้น ตลอดจนสังเกตุและรวบรวมขอ้มูลท่ีเก่ียวขอ้งกบัการ
เคล่ือนไหวท่ีมีอยู ่  จากการศึกษาพบวา่มีขอ้มูลส าคญัท่ีเก่ียวขอ้งคือ แบบจ าลองคอมพิวเตอร์ซิมูเล
ชนั ช่ือ บอยด์ (Boids) ท่ีสร้างข้ึนจากทฤษฏีช่ือ กฏของเรยโ์นลด์ (Reynold law) โดยนายเรย ์โนลด ์
เม่ือปี 1986 ซ่ึงเป็นการศึกษาการเคล่ือนท่ีของฝูงนก สรุปเป็น 3 ขอ้คือ 1.การแยกตวั 2.การจดัเรียง
แถว 3.การท างานร่วมกนัในกลุ่มของการเคล่ือนไหวท่ีมีอยู่แลว้  จากกฏการเคล่ือนไหวน้ี ก็พบว่า
มนุษยแ์ละส่ิงมีชีวติอ่ืนๆก็มีการเคล่ือนไหวแบบน้ีเช่นกนั 

ความแตกต่างของการเคล่ือนไหวของมนุษย์กับส่ิงมีชีวิตอ่ืนๆ  คือการท่ีมนุษย์มี
กิจกรรมท่ีหลากหลายกว่า ดงันั้นมนุษยย์่อมมีระบบการเคล่ือนไหวตามกฏของเรยโ์นลด์บวกกบั
กิจกรรมท่ีตนเองสนใจในบริบทนั้นๆ  เม่ือเป็นดงัน้ีการก าหนดฟังชนั(Function) ของพื้นท่ี ก็ยอ่ม
เป็นปัจจยักบัระบบการเคล่ือนไหวในสถานท่ีนั้น (Function as motion) 

ในการออกแบบสถาปัตยกรรมน้ีก็เลือกท่ีจะก าหนดให้ฟังชันคือการใช้อาคารพื้นท่ี
ขายสินคา้เบ็ดเตล็ด (Flea market),ทางเดิน(Circulation) และสถาปัตยกรรม (Architecture) เพื่อเป็น
การวางกรอบของการออกแบบ  (Scope of work) เพราะว่าทางเดิน และกิจกรรมท่ีเกิดข้ึนในงาน
สถาปัตยกรรมควรท่ีจะน ามาอธิบายตรรกะของการเคล่ือนไหวเพราะเป็นพื้นท่ีๆ  แสดงการ
เคล่ือนไหวออกมาอยา่งเด่นชดั 

การออกแบบท่ีว่างจากระบบการเคล่ือนไหวของมนุษย์ ในท่ีน้ีจึงหมายถึงการ
ออกแบบพื้นท่ีซ่ึงรองรับกฏการเคล่ือนไหวของเรย์โนลด์  ในบริบทของการซ้ือสินค้าและ
บริการ  ดงันั้นก็จะเห็นถึงความเป็นไปไดต่้างๆ ท่ีความเช่ือมโยงของท่ีวา่งกบักฏการเคล่ือนไหวได้
ท าใหเ้กิดข้ึน  และท าใหเ้ห็นถึงความรู้อนัเป็นประโยชน์ต่อสถาปัตยกรรมในแขนงหน่ึง 
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บทคดัย่อภาษาองักฤษ  

56054216 : Major (Architecture) 
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INTERACTION, SPATIAL RELATION 

MR. ARIYA LEESAKULTHAM : MANKIND MOTION SYSTEM AS THE SPACE 
ORGANIZATION THESIS ADVISOR : ASSISTANT PROFESSOR APIRADEE KASEMSUK 

In order to research the mankind motion system, it is essential to study the cause of 
the motion together with observe and gather information related to existing motion system. The 
study found important information that is a relevant theory of Reynold law by Mr. Reynold and 
computer simulation "Boids" that was created in 1986. It is the study about the movement of a 
flock of birds that can be concluded into 3 motion laws as follows: 1. Separation: steer to avoid 
crowding local flockmates 2. Alignment: steer towards the average heading of local flockmates 
and 3. Cohesion: steer to move toward the average position of local flockmates. From the study, it 
is indicated that human, social animal and other organisms also engage in these motion systems. 

The difference between human and other organisms motion system is that humans 
involve in more variable activities. Hence, human beings have motion system in accordance with 
Reynold Law along with activities that they are interested in that context. 

Therefore, space function is a factor in that particular motion This architectural 
design specifies the use of flea market function,circulation and architecture  to design a scope of 
work. 

Mankind motion system as the space organization in this context means the design 
of space that supports Reynold's motion law in terms of purchasing goods and services. 
Therefore, it is possible to see the connection of the space and motions' rules and knowledge that 
is useful in architecture. 
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บทที ่ 1 

บทน า 
 

1.ความเป็นมาและความส าคญัของการศึกษา 

การสังเกตปรากฏการณ์ท่ีเกิดข้ึนในโลกและจกัรวาลของมนุษยมี์มานานคู่กบั

ประวติัศาสตร์โลก งานสถาปัตยกรรมก็เช่นกนั  ท่ีถูกสร้างข้ึนผา่นการสังเกตนั้นทุกยคุทุกสมยัมา

โดยตลอด เช่นการสังเกตุและศึกษาสรีระของมนุษยโ์ดยลีโอนาโด ดาวนิชี (Leonardo da 

Vinci,Year c. 1490) ระบบ โมดูล่า ของเลอ คอร์บูซิเอ การสังเกตน้ีเก่ียวขอ้งกบัการเคล่ือนไหวของ

ส่ิงมีชีวติ  จากการสังเกตจะพบวา่  ส่ิงมีชีวติทุกชนิดในธรรมชาติมีการเคล่ือนไหวอยา่งมีเหตุมีผล  

อยา่งเช่นการเคล่ือนไหวของฝงูปลาซ่ึงตอ้งหลบหลีกปลานกัล่าท่ีตวัใหญ่กวา่ จะเคล่ือนไหวพราง

หรือหลอกล่อ หรือเคล่ือนไหวเป็นรูปร่างท่ีลอ้มเหยือ่เอาไว ้เป็นตน้ และเม่ือส่ิงมีชีวติเคล่ือนท่ีก็จะ

ปรากฏเป็นรูปร่างท่ีน่าสนใจ  และแสดงใหเ้ห็นถึงคุณประโยชน์ในเชิงการใชส้อย (Functional) เพื่อ

ความอยูร่อดออกมาใหเ้ห็นความส าคญัในทุกๆ  การเคล่ือนไหวทั้งส้ิน   

 

          

ภาพท่ี 1 ซ้าย-ภาพร่างของลีโอนาโด ดาวินชี ช่ือ "วิทรูเวยีนแมน" (Vitruvian Man) (Leonardo da 
Vinci,Year c. 1490) ท่ีเกิดจากการสังเกตุสัดส่วนของมนุษย์ท่ีเป็นส่วนประกอบของสถาปัตยกรรม 
ขวา-ระบบ โมดูล่า ของเลอ คอร์บูซิเอ 

ท่ีมาภาพ  Title: Le Modulor I. Le Modulor II. 2 vols. LE CORBUSIER. 
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เร่ิมตน้ตรงน้ีเองท่ีซ่อนเหตุผลของการเคล่ือนไหวในธรรมชาติเอาไวอ้ยา่งมีนยัยะส าคญั  

เช่นการเคล่ือนไหวของฝงูนกและฝงูปลาในธรรมชาติ ซ่ึงตอ้งหลบหลีกปลานกัล่าท่ีตวัใหญ่กวา่

หรือแมก้ระทัง่เพื่อวางกลอุบายในการหลอกใหป้ลานกัล่าเคล่ือนไหวผดิทิศทางและยอมจากไป  

และรูปแบบเหล่าน้ีเกิดข้ึนซ ้ าๆ เสมอ ในสถานการณ์เดิม  และเกิดข้ึนดว้ยตนเอง (Self-

Organization) 

จากการศึกษาคน้ควา้ไดพ้บวา่การเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิตส่วนใหญ่ รวมทั้งมนุษย ์มี

รูปแบบท่ีมกัจะเกิดข้ึนเสมอๆ ส าหรับสถานการณ์ใดๆ อยา่งเช่นเม่ือมีเหตุการณ์เพลิงไหมใ้น

มหรสพท่ีปิดลอ้ม คนส่วนใหญ่จะเคล่ือนท่ีหาทางออกใหไ้ดเ้ร็วท่ีสุดถึงแมว้า่จะตอ้งเบียดเสียดกนั

จนมีบางคนตอ้งตายก็ตาม ตวัอยา่งน้ีแสดงให้เห็นถึงการเคล่ือนไหวท่ีเกิดข้ึนดว้ยตวัเอง (Self-

Organization) อีกเช่นกนั 

ปรากฏการณ์การเคล่ือนไหวของมนุษย ์ (Motion phenomena) คือการรวมกลุ่มกนัดว้ย

วธีิการอนัใดอนัหน่ึงของมนุษย ์(Mankind) เป็นสัญชาติญาณขั้นพื้นฐานท่ีเหมือนกบัส่ิงมีชิวติอ่ืนๆ  

แต่ก็ยอ่มมีเอกลกัษณ์ (Unique) ท่ีต่างออกไปเป็นการเฉพาะ อนัประกอบไปดว้ยมิติอ่ืนๆ (Hidden 

dimension) ทั้งท่ีเป็นปัจจยัจากภายในตวัเองคือความตอ้งการต่างๆ  และปัจจยัท่ีมาจากภายนอกคือ 

สังคมและวฒันธรรม รวมถึงการรับรู้ การตีความและประสบการณ์ท่ีเกิดข้ึนต่อปรากฏการณ์ท่ีแสดง

ออกมาของพื้นท่ีทางสถาปัตยกรรม (เคล่ือนไหวเพื่อเขา้ใจพื้นท่ีทางสถาปัตยกรรม,ศราวธุ เปรมใจ 

,2560) 

การศึกษาคร้ังน้ี คือการตั้งขอ้สังเกตเก่ียวกบัคุณลกัษณะบางประการท่ีมนุษยแ์สดงออกมา 

เพื่อเช่ือมโยงกบัรูปแบบของสถาปัตยกรรมท่ีสามารถเป็นไปไดอ้ยา่งสอดคลอ้งกบัคุณลกัษณะท่ีวา่

นั้น  นัน่เท่ากบัวา่สถาปัตยกรรมในท่ีน้ีน้ีไดถู้กตีความออกมาในอีกรูปแบบหน่ึง ดว้ยวสิัยทศัน์  

เพื่อใหเ้ป็นประโยชน์ในหลายๆดา้น  ไม่วา่จะเชิงวชิาการ หรือเป็นตน้ตอความคิดสร้างสรรค์

ส าหรับน าไปใชป้ระโยชน์ในการแกปั้ญหาในสังคมมนุษย ์ซ่ึงมีสถานการณ์ของกิจกรรมท่ีใกลเ้คียง 

เทียบเคียงกนัได ้กบักรณีศึกษาในคร้ังน้ี  

“การเคล่ือนไหวของฝงูชน”   คือคุณลกัษณะท่ีกล่าวถึงในท่ีน้ีท่ีจะน ามาศึกษา  หาแนวทาง

ท่ีมีนยัยะสอดคลอ้งกนักบัการออกแบบท่ีวา่งทางสถาปัตยกรรม  โดยเร่ิมตน้ศึกษา จากการศึกษา

การเคล่ือนไหวของสัตวด์ว้ย  และจากนั้นก็น าประโยชน์จากการไดศึ้กษาการเคล่ือนไหวของสัตว์

มาเป็นแนวทางเทียบเคียงการศึกษาการเคล่ือนไหวเฉพาะของคน  
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 ส่ิงมีชีวติทุกชนิดในธรรมชาติ มีการเคล่ือนไหวอยา่งมีเหตุมีผลเสมอและเป็นวิวฒันาการ

อยา่งน่าอศัจรรย ์ อยา่งเช่นการเคล่ือนไหวของฝงูปลาซ่ึงตอ้งหลบหลีกปลานกัล่าท่ีตวัใหญ่กวา่ จะ

เคล่ือนไหวพรางหรือหลอกล่อ หรือเคล่ือนไหวเป็นรูปร่างท่ีลอ้มเหยือ่เอาไว ้เป็นตน้  และเม่ือ

ส่ิงมีชีวติเคล่ือนท่ีก็จะปรากฏเป็นรูปร่างท่ีน่าสนใจถึงแมว้า่มีส่ิงมีชีวติบางชนิดท่ีมีการเคล่ือนไหว

เชิงกลุ่มมีระบบท่ีไม่ประสบความส าเร็จ เช่นมด บางพนัธ์ุในแอฟริกาท่ีเคล่ือนท่ีเป็นวงกลม ตามกนั

จนหมดแรงตาย หรือการเคล่ือนท่ีของวทีเทอบีช (สัตวต์ระกูลกีบ) ท่ีวิง่-ตามกนัอยา่งต่ืนตระหนก

ถึงแมว้า่จะมีจรเขท่ี้ดกัรอกินอยูก่็ตาม เหตุการณ์เหล่าน้ีแสดงใหเ้ห็นวา่ววิฒันาการเป็นส่ิงท่ีตอ้งมี

การทดลองและมีบางส่วนท่ีไม่เป็นไปตามท่ีคาดหวงั 

 

ภาพท่ี 2  แสดงการเคล่ือนไหวของฝงูปลาอย่างเป็นระบบ 
ท่ีมาภาพ http://.aro4u.com/forums/index.php?showtopic=5674 

 

 จากการสังเกตเห็นวา่ การเคล่ือนไหวของทั้งคนและสัตว ์  มีรูปแบบ(Pattern)  ท่ีมกัจะ

เกิดข้ึนเสมอๆ ส าหรับสถานการณ์ใดๆ อยา่งเช่น เม่ือมีเหตุการณ์เพลิงไหมใ้นมหรสพท่ีปิดลอ้ม ซ่ึง 

คนส่วนใหญ่จะเคล่ือนท่ีหาทางออกใหไ้ดเ้ร็วท่ีสุด  เบียดเสียดกนัหนาแน่นมากตรงทางออกทุกจุด  

หรือการเดินของฝงูชนท่ียา่นชุมชนท่ีมีประชากรหนาแน่นสูงในจุดตดัถนน  (Intersection) เช่นยา่น

ชินจุกุ ในประเทศญ่ีปุ่น  
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ภาพท่ี 3 แสดงฝงูชนในสถานีรถไฟใต้ดินมอสโคหลายร้อยคน  ในประเทศรัสเซียหนีไฟไหม้
ภายในสถานีโดยท่ียงัไม่ทราบว่ามเีพลิงใหม้อยู่ ท่ีจุดไหน  โดยสาเหตุเกิดจากไฟฟ้าลัดวงจร เม่ือเวลา 
08.20 ของวนัท่ี 11 มิถนุายน 2556 
ท่ีมาภาพจาก  http://manager.co.th/IndoChina/ViewNews.aspx?NewsID=9560000067635 

 

 

ภาพท่ี 4 แสดงฝงูชนก าลังเดินข้ามจุดตัดถนนในย่านชินจุกุ  ประเทศญีปุ่่น 
ท่ีมาภาพจาก http://www.rhinishtravel.com/kamakura.htm 

 

รูปแบบ (Pattern) ต่างๆ ท่ีเกิดข้ึนน้ีจะแปรผนัไปตามสถานการณ์ ซ่ึงเกิดจากกิจกรรม

(Activity) +สัณฐาน (Typology) ของสถาปัตยกรรมในขณะนั้นๆ  ดงันั้นยอ่มแสดงวา่การ

เคล่ือนไหวน้ีไดมี้การผา่นกระบวนการมาก่อน  ซ่ึงกระบวนการท่ีวา่น้ีก็ยอ่มออกมาจากการ
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ตดัสินใจในบุคคลๆ หน่ึง และอาจมีผลกระทบต่อไปยงับุคคลอ่ืนๆ  ท่ีเคล่ือนไหวอยูใ่กลเ้คียงกนั  

เพราะจะสังเกตเห็นไดง่้ายวา่บุคคลท่ีอยูใ่กล้ๆ  กนัจะมีการเคล่ือนไหวท่ีเหมือนกนั โดยไปในทิศทาง 

และความเร็วท่ีเท่าๆ กนั  และมีผลนอ้ยกบัคนท่ีอยูห่่างออกไป  เม่ือเทียบกบัคนท่ีอยูใ่กลก้วา่ 

การเคล่ือนไหวของฝงูชนน้ีเป็นสัญชาติญาณขั้นพื้นฐานท่ีเหมือนกบัส่ิงมีชิวติอ่ืนๆ นัน่คือ

การตอ้งการความปลอดภยั (sefety) และประการต่อมาก็คือการไดรั้บการตอบสนองความตอ้งการ  

(Need) ซ่ึงมีทั้งปัจจยัภายนอกและปัจจยัภายใน 

 

ภาพท่ี 5 แสดงสัณฐานของสถาปัตยกรรม (Typology) ท่ีแตกต่างกัน เป็นส่วนหน่ึงท่ีมีผลต่อการ
เคล่ือนไหวของฝงูชน 
ท่ีมาภาพ  http://www.corestudiodesign.com/projects_rutgers_guides.html 

 

 ในวทิยานิพนธ์ฉบบัน้ีจะท าการศึกษาและจดัระบบ,รวบรวม และสรุป เหตุผลต่างๆ ท่ี

เก่ียวขอ้งกบัการเคล่ือนไหวของฝงูชน  เพื่อจะแสดงขั้นตอนวธีิ (Algorithm ) ในการไดม้าซ่ึง

กรรมวธีิในการรวมองคป์ระกอบทางกายภาพยอ่ยๆ (Tectonic) ท่ีน ามารวมกนัเป็นสถาปัตยกรรม 

(Architecture) เพื่อน าไปออกแบบเป็นทางสัญจร (Circulation) ส าหรับกิจกรรมแบบสินคา้เบด็เตล็ด 

(Flea market) ตามท่ีไดว้างกรอบของการออกแบบเอาไว ้(Scope of work) 

จากการศึกษาจะพบวา่มีทฤษฎีแนวความคิดท่ีไดค้น้ควา้ไวแ้ลว้เก่ียวกบัการครอบครอง

ท่ีวา่งและความสัมพนัธ์เชิงกายภาพของมนุษยท่ี์มีต่อกนั และขอ้มูลท่ีส าคญัเหล่านั้นมีส่วนท่ีช่วยใน

การเช่ือมโยงแกนแนวคิดท่ีตอ้งการศึกษาในวทิยานิพนธ์ฉบบัน้ี    

http://www.corestudiodesign.com/projects_rutgers_guides.html
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บทสรุปท่ีไดม้าในการศึกษาคร้ังน้ี จะเป็นค าตอบท่ีรวมแกนแนวคิดทั้งหมดส าหรับระบบ

การเคล่ือนไหวของมนุษยห์รือไม่?   คือค าถามท่ีน่าสนใจ เพราะไดพ้บวา่พฤติกรรมของมนุษยเ์ป็น

เร่ืองละเอียดอ่อน และซบัซอ้นในการแสดงออก หากการสรุปท่ีน ามาใชใ้นการออกแบบน้ีก็ยอ่ม

แสดงถึงพฤติกรรมของมนุษยท่ี์เป็นลกัษณะเด่น ซ่ึงน่าจะเป็นเพียงส่วนหน่ึงของลกัษณะทั้งหมดท่ีมี

อยู ่ดงัเช่น การศึกษาในระบบฝงู (Flocking) ซ่ึงอา้งอิงมาจากสัตว ์ก็เป็นเพียงการเก็บขอ้มูลของสัตว์

ท่ีเป็นผูน้ าฝงูแสดงออกมาก่อน และเป็นตวัก าหนดพฤติกรรมของลกัษณะดอ้ย 

อยา่งไรก็ดีการศึกษาน้ีเป็นไปเพื่อท าความเขา้ใจสัญชาติญาณทางสังคมของมนุษย ์ซ่ึงมีนยั

ยะทางสถาปัตยกรรมและมีศกัยภาพท่ีจะน าไปสร้างรูปแบบของท่ีวา่งทางสถาปัตยกรรมไดโ้ดยน า

ส่ิงท่ีไดจ้ากการศึกษา มาพฒันาเป็นเคร่ืองมือในการออกแบบและสร้างกระบวนวธีิ (Algorithm) 

และสร้างเคร่ืองมือ (Tool) ในการออกแบบส าหรับการหาแนวทางอีกอยา่งหน่ึง ในพฤติกรรม

ศาสตร์ซ่ึงเป็นผลสืบเน่ืองไปยงัสถาปัตยกรรม 

2.วตัถุประสงค์ของการศึกษา 

 ในภาพรวมการศึกษาคร้ังน้ีคือการเคล่ือนท่ีของฝงูชน  ซ่ึงฝงูชนจะเป็นสภาพแวดลอ้มของ

สถาปัตยกรรม  ซ่ึงก็คือการเช่ือมโยงส่ิงใดส่ิงหน่ึงสู่งานสถาปัตยกรรม อยา่งมีเหตุผล และวธีิการซ่ึง

เป็นรูปธรรม และเป็นประโยชน์กบัผูศึ้กษาอ่ืนๆ ส าหรับน าไปอา้งอิงและต่อยอดการศึกษาใน

แนวทางน้ีต่อไป  และมีวตัถุประสงคเ์ฉพาะดงัน้ี 

 2.1 เพื่อสรุป  การคน้ควา้เก่ียวกบัการเคล่ือนไหวของฝงูชน  วา่มีท่ีมาท่ีไปจากเหตุปัจจยั

อะไรบา้ง  และมีลกัษณะเป็นอยา่งไร  ส าหรับเป็นขอ้มูลพื้นฐาน 

2.2 เพื่อสร้างกระบวนวธีิในการออกแบบท่ีตีความอยา่งเป็นเหตุเป็นผล จากขอ้สรุปท่ีได้

จากการศึกษาคน้ควา้ ศึกษาในทางกลบักนัการเคล่ือนไหวจะส่งผลต่อการออกแบบสภาพแวดลอ้ม

ดว้ยเหมือนกนัและกระท าต่อกนัอยา่งมีเหตุผล มีวธีิการซ่ึงเป็นรูปธรรม ซ่ึงอาจจะพบไดใ้นผลลพัธ์

ของการศึกษา  ดว้ยความสัมพนัธ์ในเหตุผลซ่ึงกนัและกนั 

 2.3 เพื่อทดลองออกแบบสถาปัตยกรรมท่ีสอดคลอ้งกบัเหตุปัจจยัท่ีไดจ้ากกระบวนวธีิ 

(Algorithm) ท่ีไดม้าน้ี  ท าการศึกษาและจดัระบบ,รวบรวม ส่ิงต่างๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบัการเคล่ือนไหว

เป็นกลุ่ม (Crown) ของมนุษย ์เพื่อจะสร้างขั้นตอนวธีิ (Algorithm) ท่ีวา่งวธีิ (Hyperlink space) 

ส าหรับการออกแบบหรือจดัการกบัพื้นท่ีซ่ึงมีมนุษยค์รอบครอง (Occupy) อยูจ่  านวนมากๆ ใหมี้
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กระแสไหลเวยีน (Flow) ท่ีดี มีกระบวนการท่ีตอบสนองต่อความเป็นเอกลกัษณ์ (Unique) ของการ

เคล่ือนไหวของมนุษย ์ท่ีสะทอ้นจากสภาพแวดลอ้มรอบตวั เช่ือมโยงสู่งานสถาปัตยกรรม  

3.ขอบเขตของเน้ือหาที่ศึกษา 

ส าหรับในประเด็นท่ีน ามาศึกษาในคร้ังน้ีมีส่วนเก่ียวขอ้งท่ีหลากหลายและสามารถแตก

ประเด็นออกไปไดเ้ร่ือยๆ  ดงันั้นจะเป็นการระบุไดย้าก หากจะตอ้งพิสูจน์ใหแ้น่ชดัในรายละเอียด

ลึกลงไป  ผูศึ้กษาจึงจ ากดัขอบเขตการศึกษาไวแ้ต่ในส่วนท่ีเด่นชดัในการแสดงออกของฝงูชน

เท่านั้น   

3.1 ศึกษาการเคล่ือนท่ีของส่ิงมีชีวติ (ฝงูสัตว)์ 

3.2 ศึกษาการเคล่ือนไหวของฝงูชน (มนุษย)์ 

3.3 ศึกษาทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้งกบัการเคล่ือนไหว   

3.4 เปรียบเทียบขอ้สรุปท่ีได ้ กบัทฤษฎีอ่ืนๆ เพื่อน าแง่มุมท่ีไดไ้ปตีความสู่การสร้าง

กระบวนวธีิในการออกแบบท่ีวา่งทางสถาปัตยกรรม 

4.ขั้นตอนในการศึกษาและออกแบบ 

 การวจิยัคร้ังน้ี ผูว้จิยัไดด้ าเนินการวจิยัตามขั้นตอนดงัน้ี 

 4.1  การศึกษาข้อมูลเอกสารจากแหล่งขอ้มูลต่างๆ (Literature review) เพื่อก าหนดกรอบ

แนวคิดในการวจิยั โดยมีจุดมุ่งหมายคือ 

  4.1.1 การหาทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้งกบัการเคล่ือนไหว เช่น  Flocking , Self-

Organization, Hidden dimensions 

  4.1.2 การลงพื้นท่ีเก็บขอ้มูล โดยการสังเกต จากสถานท่ีจริง เก็บขอ้มูล ปริมาณคน 

ต่อพื้นท่ี ความถ่ี แนวโนม้ท่ีจะมีปฎิสัมพนัธ์กบัส่ิงต่างๆ คือ กบัคนดว้ยกนัเอง และกบั

สภาพแวดลอ้ม  ,การเคล่ือนไหว ในช่วงเวลาต่างๆ สรุประบบความสัมพนัธ์ ออกมาเป็นแผนภูมิ 

ไดอะแกรม  

   



  8 

 4.2  การวเิคราะห์ : น าขอ้มูลท่ีไดม้าสรุป อยา่งมีนยัยะส าคญัต่อกระบวนการออกแบบท่ี

เลือกออกแบบ 

  4.2.1  จากการศึกษาเร่ืองระบบการเคล่ือนท่ีใน เร่ือง Flocking จะสามารถน าการ

อา้งอิงจากบทความน้ีโดยน ากฏพื้นฐานของการเคล่ือนไหวในท่ีสาธารณะจากบทความเร่ือง 

Flocking  มาเป็นฐานเร่ิมตน้ในการอา้งอิงรวมระบบออกมาเป็นแผนภาพกราฟิก ท่ีสามารถรวมองค์

ความคิด หรือ ไอเดีย ท่ีสามารถรวมประเด็นต่างๆ ท่ีเกิดจากการศึกษา หรืออาจเรียกวา่ Conceptual 

Diagram 

 4.3  การสังเคราะห์ :  

  4.3.1 เลือกประเด็นท่ีมีนยัยะส าคญัจากระบบการเคล่ือนไหว และสถาปัตยกรรม 

จากขอ้มูลท่ีไดศึ้กษามา  

  4.3.2 การ Matching Data โดย การหาหน่วย (Units) หรือระบบวดั (Measurement) 

เป็นพื้นฐานใหก้บัระบบการเคล่ือนไหว โดยอา้งอิงจากการศึกษาเร่ือง Hidden Dimension  

 4.4 การพฒันาตรรกะ (Logic of Form) ของรูปทรงท่ีไดจ้ากการสังเคราะห์ ใหมี้ความ

กระชบัและมีประสิทธิภาพ ส่งผลเช่ือมโยงต่อผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการศึกษา อยา่งชดัเจน 

 4.5 น ามาใช้ออกแบบสถาปัตยกรรม (Architectural Design Development) โดยการเลือก

ชนิดท่ีวา่ง (Typology) ท่ีจะสามารถใชแ้นวทางท่ีไดจ้ากตรรกะทางสถาปัตยกรรม และพฒันาตาม

กระบวนการออกแบบสถาปัตยกรรมเพื่อส่งเป็นผลงานออกแบบวทิยานิพนธ์  

5.ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

5.1  เพื่อเป็นขอ้มูลพื้นฐานเก่ียวกบัพฤติกรรมศาสตร์ท่ีเก่ียวกบัการเคล่ือนไหวของมนุษย ์

ในพื้นท่ีสาธารณะ 

5.2  เป็นแนวทางปฏิบติัในการออกแบบ  เพื่อตอบสนองต่อพฤติกรรมศาสตร์ท่ีเก่ียวขอ้ง

กบัการเคล่ือนไหว 

5.3  แนวทางในการออกแบบท่ีเสนอข้ึนเพื่อให้เห็นภาพพจน์ต่อประเด็นท่ีศึกษา ในแง่การ

น าไปใชป้ระโยชน์ เพื่อสะทอ้นความสัมพนัธ์ของพฤติกรรมมนุษย ์ในระบบการเคล่ือนไหว ท่ี

ส่งผลต่อการครอบครองท่ีวา่งสาธารณะอยา่งเด่นชดั 
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5.4  เป็นแนวทางเชิงทดลอง ท่ีสามารถน าไปประยกุตใ์ชใ้นเชิงสถาปัตยกรรมไดจ้ริง 

6.การน าเสนอผลงาน 

 6.1  การเขียนรายงานสรุปการคน้ควา้เป็นรูปเล่มวทิยานิพนธ์ 

6.2  การใชรู้ปภาพกราฟิก แผนภูมิ  แผนภาพ  ไดอะแกรม  Mindmap  แสดงแนวคิดต่างๆ 

ควบคู่ไปกบัวดีีทศัน์แสดงภาพเคล่ือนไหว ท่ีไดจ้ากการเก็บขอ้มูลศึกษา 

6.3  การใชค้อมพิวเตอร์กราฟิก และหุ่นจ าลอง ส่ือถึงแนวความคิดในระหวา่งการศึกษา 

จนถึงแบบขั้นสุดทา้ยซ่ึงถือเป็นผลลพัธ์ของการศึกษา 
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บทที ่2 

ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้องกบัการเคล่ือนไหวของส่ิงมชีีวติ 
 

1.การเคล่ือนที่ของสัตว์ 

ในอาณาจกัรสัตว ์ มีระบบการเคล่ือนท่ีท่ีน่าสนใจมากและมีความโดดเด่นชดัเจนมากยิง่

กวา่มนุษย ์ นัน่ก็เพราะวา่สัตวมี์ความตอ้งการท่ีชดัเจนและเรียบง่ายมากกวา่มนุษย ์ซ่ึงอาจจะเรียกได้

วา่เป็นสัญชาติญาณ  แต่ในขณะเดียวกนัสัตวก์็มีหลายชนิด ซ่ึงมีรูปร่างแตกต่างกนั และอาศยัอยูใ่น

พื้นท่ีซ่ึงมีสภาพแวดลอ้ม สัณฐานแบบต่างๆ ทั้งการเคล่ือนท่ี ในน ้า บนบก และในอากาศ เป็น

เหตุผลให้ระบบการเคล่ือนท่ีท่ีปรากฏข้ึนนั้นมีรูปแบบให้สามารถสังเกตุและสรุปเป็นทฤษฎีต่างๆ  

และมีรูปแบบท่ีดูคลา้ยจะเป็นส่ิงใดส่ิงหน่ึงท่ีเป็นรูปแบบพื้นฐานท่ีพบไดต้ามธรรมชาติทัว่ไปท่ี

ไม่ใช่จ  ากดัแค่เพียงสัตวแ์ต่ยงัมีทั้งพืชและวตัถุท่ีจดัเรียงตวัเองจากแรงดึงดูดระหวา่งมวลจนเกิดเป็น

รูปแบบต่างๆ อีกดว้ย 

 

 

ภาพท่ี 6 แสดงการจัดการการเคล่ือนไหวของตัวเอง ของฝูงสัตว์ในท่ีราบเซเรงเกติ  ประเทศ
แทนซาเนีย ในทวปีแอฟริกา 
ท่ีมาภาพ  MARA EXPLORE CAMP  https://www.facebook.com/maraexplorers?fref=ts 

 

https://www.facebook.com/maraexplorers?fref=ts
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ภาพท่ี 7 แสดงการจัดการการเคล่ือนไหวของตัวเอง ของฝูงนกนางนวล ท่ีบินหนีความหนาวเยน็มา
จากไซบีเรีย มาอยู่ ท่ีริมทะเลชายหาดบางปู ในประเทศไทย 
ท่ีมาภาพ  http://travel.thaiza.com 

 

 

ภาพท่ี 8 แสดงรูปแบบของส่ิงมชีีวิตจ านวนมากในดินรวมเรียกว่า “ราเมือก” (slime mold) หรือ 
อะมบีา  ส่ิงมชีีวิตเหล่านีต้อบสนองสัญญาณเคมท่ีีตัวข้างเคียงส่งมาเตือนเม่ือขาดแคลนอาหารหลัก
คือแบคทีเรีย ในท่ีสุดเซลล์เหล่านีจ้ะรวมตัวกลายเป็นหนอน (grex) และคลานไปตามดินเพ่ือหา
แบคทีเรียแหล่งใหม่ 
ท่ีมาภาพ  http://www.thaigoodview.com/node/48768 

 

http://travel.thaiza.com/
http://www.thaigoodview.com/node/48768
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ภาพท่ี 9 แสดงร้ิวรอยของตัวอ่อนผลไม้ เกิดจากความแตกต่างในการเลือกเซลล์ ซ่ึงตอบสนองต่อ
เซลล์ข้างเคียงท่ีแตกต่างกัน รอยร้ิวเหล่านั้นจะพัฒนาเป็นอวยัวะต่างๆ ของตัวเตม็วยั ท้ังปีก ช่วงอก 
ตา ปาก และอ่ืนๆ 
ท่ีมาภาพ The Perfect Swarm, The Science of Complaxcity in everyday life,  

Len Fisher, Ph.D. ISBN 978-974-228-150-2 , year 2009 

 

 จะเห็นวา่รูปแบบการเคล่ือนไหวมีรูปแบบ (Pattern) ท่ีเกิดข้ึนสามารถสังเกตเห็นได ้ในบท

น้ีเราจะมาศึกษาเก่ียวกบัพฤติกรรมการเคล่ือนไหวของสัตว ์

2.ตรรกะของตั๊กแตน 

 จากการศึกษาการเคล่ือนท่ีของตัก๊แตนพนัธ์ุหน่ึงช่ือโลกสัต ์ ซ่ึงอาศยัอยูใ่นทุกๆ ทวปีทัว่

โลกมาแต่โลกอดีตกาล  ดงันั้นจึงแสดงใหเ้ห็นวา่พวกมนัมีความแขง็แกร่งมากพอท่ีจะววิฒันาการ

ต่างๆ เพื่อใหต้นเองไม่สูญพนัธ์ุ  ตัก๊แตนเหล่าน้ี มีลกัษณะนิสัยท่ีจะปรับเปล่ียนพฤติกรรมเสมอเม่ือ

สภาพแวดลอ้มมีความเปล่ียนแปลง  เช่นหากสภาพแวดลอ้มเร่ิมอึดอดัพวกมนัจะผลิตสารซีโรโท

นิน เม่ือตวัอ่ืนๆ ท่ีอยูใ่กลเ้คียงสัมผสัไดก้็จะท าเหมือนๆ กนัต่อๆ ไป จนกระทัง่ มีส่วนใดของกลุ่ม

ไดพ้บกบัสภาพแวดลอ้มใหม่ในท่ีสุด  อาจเป็นไปไดว้า่พวกมนัเองสามารถแปลขอ้ความ (Message) 

ในสารซีโรโทนิน ซ่ึงจะสามารถกระท าการแปลไดด้ว้ยพวกมนัเองเท่านั้น  และในสารนั้นๆ ควรจะ

เป็นขอ้ความง่ายๆ เช่น  หา หรือ หนี เป็นตน้ 

 การเคล่ือนไหวของตั้กแตนโลกสัต ์ ในการสังเกตุเบ้ืองตน้จะดูเหมือนวา่เป็นการ

เคล่ือนไหวอยา่งสะเปะสะปะ  แต่ทวา่พวกมนัก็ไม่เคยชนกนัเลย  เพราะวา่พวกมนัจะเคล่ือนท่ีโดย
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คิดแต่เพียงวา่ใหส้ามารถเคล่ือนไปพร้อมๆ กบัตวัขา้งๆ ไดเ้ท่านั้น  นัน่ก็เท่ากบัวา่ในภาพรวมพวก

มนัเคล่ือนไหวอยา่งมีระบบท่ีซบัซอ้นซ่อนอยู ่ ทั้งๆ ท่ีแต่ละตวัเคล่ือนท่ีดว้ยตรรกะท่ีเรียบง่าย  หน่ึง

ในเหตุผลนั้นก็คือเพื่อไม่ใหถู้กตวัอยูข่า้งหลงักิน   เพราะสัตวช์นิดน้ีเป็นสัตวท่ี์กินพวกเดียวกนั  จาก

ขอ้เทจ็จริงท่ีวา่สัตวพ์นัธ์ุน้ีจะตอ้งกินอาหารท่ีมีน ้าหนกัตวัเท่ากบัตวัมนัเองซ่ึงจะมีวฎัจกัรวงจรชีวติ

ประมาณสองเดือนตั้งแต่เกิดจนตาย 

 

ภาพท่ี 10 แสดงฝงูตั้กแตนโลกัสต์ เคล่ือนท่ีไปพร้อมๆ กันกินพืน้ท่ีกว้างขวางโดยมตีรรกกะการ
เคล่ือนไหวเพียงแค่รักษาระยะห่างระหว่างตัวถดัไปเท่านั้น  กส็ามารถท าให้กลุ่มเคล่ือนท่ีได้โดยไม่
มคีวามสับสนแต่อย่างใด     
ท่ีมาภาพ  http://www.jw.org/th 

 การรักษาสมดุลของทั้งระยะทางและต าแหน่งในฝงูเอาไวไ้ดถู้กสังเกตุและศึกษาตลอดจน

สร้างแบบจ าลองคอมพิวเตอซิมูเลชัน่เลียนแบบการเคล่ือนท่ีของตั้กแตนโดยนาย เคร็ก เรยโ์นลดส์ 

(Craig W. Reynolds) ในปี 1986  ดว้ยโมเดลการทดลองช่ือ บอยด ์(Boids) ซ่ึงประกอบดว้ยรูปทรง

พื้นฐานรูปสามเหล่ียมหนา้จัว่เล็กๆ หลายช้ินท่ีสามารถหมุนตวั ด าด่ิง และสามารถหายไปได ้ ซ่ึงจะ

ดูคลา้ยกบัฝงูของสัตวบิ์นไดอ้ยา่งยิง่ 

 

ภาพท่ี 11 แบบจ าลองคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน ช่ือ บอยด์ (Boids) ท่ีเรย์ โนลด์ สร้างขึน้เม่ือปี 1986 
ท่ีมาภาพ  http://www.red3d.com/cwr/boids/ 

http://www.jw.org/th
http://www.red3d.com/cwr/boids/
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ภาพท่ี 12 แสดงการวดีีโอบันทึกภาพจากแบบจ าลองคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน ช่ือ บอยด์ (Boids) โดย
เปิดด้วยคอมพิวเตอร์ ใช้โปรแกรมช่ือ VCL (simulated boid flock avoiding cylindrical obstacles 
1986)  
ท่ีมาภาพ  http://www.red3d.com/cwr/boids/(early motion tests, 20 second clip, QuickTime, 10 

MB)   

 

 

ภาพท่ี 13 แสดงวดีีโอบันทึกภาพจากแบบจ าลองคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน ช่ือ บอยด์ (Boids)  
 simulated boid flock avoiding cylindrical obstacles (1986)ผูว้จิยัไดน้ าภาพมาเรียงทีละภาพ 

ท่ีมา  http://www.red3d.com/cwr/boids/(early motion tests, 20 second clip, QuickTime, 10 MB)   

 

 

file:///E:/+THESIS/I-Thesis/New%20book/(early%20motion%20tests,%2020%20second%20clip,%20QuickTime,%2010%20MB)
file:///E:/+THESIS/I-Thesis/New%20book/(early%20motion%20tests,%2020%20second%20clip,%20QuickTime,%2010%20MB)
file:///E:/+THESIS/I-Thesis/New%20book/(early%20motion%20tests,%2020%20second%20clip,%20QuickTime,%2010%20MB)
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ภาพท่ี 14 กฎของเรย์โนลด์  ท่ีสรุปจากผลการทดลองด้วยคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน 
ท่ีมา  http://www.red3d.com/cwr/boids/(early motion tests, 20 second clip, QuickTime, 10 MB)   

 

 จากแบบทดลองบอยด ์ จะเห็นวา่การหลบหลีกส่ิงกีดขวางของสัตวดู์น่าพิศวง  แต่ทวา่เร

โนลดใ์ชต้รรกะเพียงสามขอ้ในการสั่งใหส้ามเหล่ียมหนา้จัว่ช้ินเล็กๆ ท างานไดด้งัในภาพ

คอมพิวเตอร์ซิมูเลชนั  

ซ่ึงกฎสามขอ้นั้นไดแ้ก่ 

 1.การหลีกเล่ียงการชนกบัคนอ่ืน หรือกล่าวสั้นๆ คือ “หลกีเลีย่ง”  (Separation: steer to 

avoid crowding local flockmates) 

 2.การเคล่ือนไปในทิศทางเดียวกบัพวกท่ีอยูใ่กลท่ี้สุด หรือกล่าวสั้นๆ คือ “จัดแนว”  

(Alignment: steer towards the average heading of local flockmates) 

 3.การเคล่ือนไปขา้งหนา้ในต าแหน่งเดียวกนักบัพวกท่ีอยูใ่กลท่ี้สุด หรือกล่าวสั้นๆ คือ 

“ดึงดูด”  (Cohesion: steer to move toward the average position of local flockmates) 

 

 จากกฎของเรยโ์นลด ์จะเห็นไดว้า่ กฎขอ้ท่ี 1 เป็นเหตุใหเ้กิดการแยกตวัของกลุ่ม ส่วนกฎ

ขอ้ท่ี 3 ท าใหเ้กิดการรวมตวักนัของกลุ่ม  ในแบบทดลองของเรยโ์นลส์รุปไดว้า่การเคล่ือนไหวท่ี

ซบัซอ้นนั้นเกิดข้ึนจากปฎิสัมพนัธ์ง่ายๆ (Simplified Interaction) 

file:///E:/+THESIS/I-Thesis/New%20book/(early%20motion%20tests,%2020%20second%20clip,%20QuickTime,%2010%20MB)
https://www.google.co.th/search?client=firefox-beta&hs=1YH&rls=org.mozilla:en-US:official&channel=sb&q=Simplified+Interaction&spell=1&sa=X&ei=8NlwVPjZCIKiuQSCyIGICw&ved=0CBoQvwUoAA&biw=1366&bih=657
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 ปัจจุบนัแบบจ าลองดั้งเดิมของเรยโ์นลดถู์กน าไปใชอ้ยา่งกวา้งขวางในอุตสาหรรม

คอมพิวเตอร์อนิเมชนัและภาพยนตร์ เพื่อใชท้  านายรูปแบบของคนหรือสัตวท่ี์มีปริมาณมากๆ และ

ยงัสามารถปรับไปใชก้บัศาสตร์อ่ืนๆ ไดอ้ยา่งกวา้งขวาง 

3.ตรรกะของผึง้ 

 ผึ้งเคล่ือนท่ีโดยใชก้ฎพื้นฐานของเรยโ์นลด์เช่นกนั  แต่ทวา่ผึ้งมีบางส่ิงท่ีมากกวา่นั้นคือ

ความสามารถในการบินตรงสู่เป้าหมายซ่ึงหน่วยลาดตระเวนแจง้มา  โดยนกัวทิยาศาสตร์ท่ีวิจยัใน

เร่ืองน้ีสัญนิษฐานวา่เกิดจากการปล่อยฟีโรโม และการเตน้เป็นรูปเลขแปด แต่ทวา่มีผึ้งท่ีไดเ้ห็นการ

เตน้และฟีโรโมนน้ีเพียง 5%  ของผึ้งจ  านวนทั้งรัง และการเตน้ท่ีถ่ีมากนอ้ยเพียงใดจะบ่งบอก

ระยะห่างของอาหารท่ีไดพ้บมานั้น  จากนั้นดว้ยการซ่อนกลอ้งไวใ้ตต้  าแหน่งฝงูผึ้ง จะเห็นผึ้งท่ีบิน

เร็วมากแทบจะเป็นเส้นสีด า  แต่นกัวทิยาศาสตร์ไดค้น้พบวา่ มีเส้นสีด าจ านวนนอ้ยสัก 5% ของ

ทั้งหมดท่ีบินตรง ไม่มีการบินโคง้เหมือนกลุ่มใหญ่ นั ่นแสดงวา่ผึ้งจ  านวนนอ้ยทราบวา่อาหารอยู่

ทิศทางใด พวกเขาก็คือผูท้  าทาง จากนั้นกลุ่มท่ีเหลือก็กระท าตนตามกฎสามขอ้ของเรยโ์นลด ์ ทุกส่ิง

ทุกอยา่งก็จะเกิดข้ึนตามๆ กนัเป็นปรากฏการณ์ลูกโซ่โดยอตัโนมติั 

 

 

ภาพท่ี 15 แสดงผึง้ลาดตระเวนก าลังส่งฟีโรโมนให้กับผึง้ตัวท่ีอยู่ใกล้ท่ีสุดและผึง้กลุ่มท่ีได้รับข้อมลู
นีจ้ะออกบินตรงเพ่ือให้กลุ่มใหญ่บินตาม 
ท่ีมาภาพ  http://kanchanapisek.or.th/kp6/sub/book/book.php?book=15&chap=1&page=t15-1-

suggestion.html 
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 ส่ิงท่ีผึ้งมีแตกต่างจากตั้กแตนก็คือผูน้ าทางซ่ึงเร่ืองน้ีไดใ้ห้ประเด็นใหม่กบัเราอนัไดแ้ก่ การ

เคล่ือนไหวโดยการตามของกลุ่มใหญ่น้ี ตวัท่ีอยูห่่างใกลออกไปจะไม่ทราบเลยวา่ผูน้ าอยูต่  าแหน่งใด

ในกลุ่ม และผูน้ าจะเคล่ือนท่ีไปทางไหน  สมาชิกในกลุ่มเพียงแต่เคล่ือนท่ีตามตวัท่ีอยูใ่กล้ๆ  ไป

เร่ือยๆ เท่านั้นเอง 

 ปรากฏการณ์  “ผู้น าทีม่องไม่เห็น”  จึงเกิดข้ึน  ปรากฏการณ์น้ีเทียบเคียงไดก้บัเร่ืองท่ี

เกิดข้ึนในสังคมมนุษยเ์ช่น เม่ือจบการแสดงจะมีคนหน่ึงปรบมือข้ึนก่อน และนัน่จะท าใหค้นอ่ืนๆ 

ลุกข้ึนปรบมือตาม จนกระทัง่ทุกคนทั้งหมดปรบมือ  หรือการเล่นเวฟในสนามกีฬาเป็นส่ิงท่ีเกิดข้ึน

เพียงอาศยัปฎิสัมพนัธ์ของคนท่ีอยูใ่กชิ้ดกนัเท่านั้น   

 ไม่ใช่เพียงแค่การเคล่ือนไหวเท่านั้นท่ีเกิดข้ึนดว้ยปรากฏการณ์ผูน้ าท่ีมองไม่เห็น  ในสังคม

มนุษยย์งัรวมไปถึงพฤติกรรมอ่ืนๆ ดว้ยเช่นการซ้ือขายหุ้นในตลาดหลกัทรัพยโ์ดยอาศยัพฤติกรรม

เลียนแบบ  หากมีคนจ านวนมากเทขายหุน้ในพอร์ต จะท าใหก้ลุ่มใหญ่ท่ีเหลือทั้งหมดกระท าตาม

โดยท่ีพวกเขาไม่ไดรู้้จกักนัเลยแมแ้ต่นอ้ย  น่ีคือส่วนหน่ึงของปรากฏการณ์อนัน่าท่ึงน้ี 

 เจมส์  เธอร์เบอร์  ไดพ้บเห็นเหตุการณ์อนัน่างท่ึงในลกัษณะน้ี เขาไดต้ั้งช่ือเหตุการณ์น้ีวา่  

“วนัเข่ือนแตก”  เหตุการณ์เร่ิมตน้จากมีคนเห็นคนๆ หน่ึงก าลงัวิง่แลว้ชาวเมืองทั้งหมดก็ออกวิง่ตาม 

และมีจ านวนหน่ึงท่ีไดพู้ดคุยกนัวา่มีน ้าในเข่ือนก าลงัแตก  ขอ้มูลน้ีก็แพร่ลามไปยงักลุ่มใหญ่

ทั้งหมดในท่ีสุด  ซ่ึงกวา่พวกเขาจะพบวา่น ้าในเข่ือนไม่ไดแ้ตกจริงก็นานสักพกัใหญ่เลยทีเดียว 

 กระบวนการน้ีคือปฏิกิริยาลูกโซ่ท่ีถึงแมว้า่จะดูซบัซอ้นเพียงใด ก็เร่ิมตน้และด าเนินไปดว้ย

ปฎิกิริยาระหวา่งหน่วยยอ่ยแต่ละหน่วย ซ่ึงต่อมากฎน้ีถูกพฒันาเรียกวา่ “อลักอริท่ึมเชิงพฤติกรรม” 

(Behavior of Algorithms) ซ่ึงต่อมาไดถู้กน าไปใชก้บัเศรษฐศาสตร์และคณิตศาสตร์ท่ีซบัซอ้นดว้ย

สมการช่ือ “สมการเชิงอนุพนัธ์โลจิสติกส์” 1 

 

 1“สมการเชิงอนุพนัธ์โลจิสติกส์”  คือคณิตศาสตร์ท่ีอธิบายเก่ียวกบัการเฟ่ืองฟูและตกต ่า ได้

อยา่งแม่นย  า น าไปประยกุตใ์ชก้บัการท านายจ านวนประชากรท่ีเกิดข้ึน  เป็นผลงานของนกั

คณิตศาสตร์ชาวเบลเยีย่ม  ปิแยร์ ฟรังคซ์วัร์เวร์ฮิลท ์ คศ.1838 
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ภาพท่ี 16 แสดงภาพคนเล่นเวฟเป็นปฎิกิริยาตอบสนองเพียงคนท่ีอยู่ข้างๆ เท่านั้นโดยท่ีคน
ส่วนย่อยๆ อาจไม่ทราบเลยว่าคนท่ีเล่นเวฟคนแรกเร่ิมมาจากตรงไหน ซ่ึงเหมือนกับการเคล่ือนท่ี
ของฝงูผึง้กลุ่มใหญ่ท่ีเพียงเคล่ือนท่ีตามผู้น าทางไปเท่านั้น 
 

ท่ีมาภาพ  http://www.manuclubs.com 

 

4.ตรรกะของมด 

 ส่ิงท่ีน่าสนใจในระบบการเคล่ือนไหวของมดก็คือ การเลือกเส้นทางไปยงัแหล่งอาหาร 

เพราะพวกมนัตอ้งหาเส้นทางท่ีสั้นท่ีสุดเพื่อใหสู้ญเสียพลงังานนอ้ยท่ีสุดเวลาขนอาหารกลบัรัง   ซ่ึง

หากเราสังเกตร่องรอยของมนัท่ีปรากฏเป็นรอยตามทางท่ีพื้นจะพบวา่มนัเดินเป็นเส้นทางส้ันทีสุ่ด

ระหว่างจุดต่อจุด   ซ่ึงเป็นท่ีน่าแปลกใจเพราะมดสามารถไปในระยะทางสั้นไดแ้มว้า่มีส่ิงกีดขวาง

และเส้นทางนั้นก็ยาวใกลเกินขนาดและสายตาของมนัจะมองเห็นได ้

 นกัวจิยัแผนกนิเวศวทิยา ในแผนกพฤติกรรม ในมหาวทิยาลยับรสตเ์ซลส์ ไดท้  าสะพาน

ระหวา่งรังเช่ือมกบัแหล่งอาหาร  บริเวณก่ึงกลางสะพานแยกออกจากกนั  ท าใหเ้กิดทางเลือกระหวา่

ทางออ้มสองเส้นทาง  ทางหน่ึงยาวเป็นสองเท่าของอีกทาง  มดตวัแรกท่ีออกหาอาหารเลือกเส้นทาง

แบบเดาสุ่ม  แต่ในไม่ก่ีอึดใจ มดทั้งฝงูก็ไดพ้บเส้นทางท่ีสั้นท่ีสุด2 

 “การหาเส้นทางทีส้ั่นทีสุ่ด”   ของมดนั้นจากการทดลองไดท้ราบวา่มดไดใ้ชฟี้โรโมน

เช่นกนัแต่ดว้ยวธีิการอ่านขอ้ความ (Message) ท่ีแตกต่างจากผึ้ง  กล่าวคือดว้ยสัณฐานของพื้นท่ี มด

http://www.manuclubs.com/
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เคล่ือนท่ีเป็นแนวราบสองมิติ  ต่างจากผึ้งท่ีบินในอากาศเป็นสามมิติ  ดงันั้นพวกมดจึงสามารถทิ้ง

ร่องรอย (Trace) ของฟีโรโมนเอาไวท่ี้พื้นได ้ “การอ่านความหมายของร่องรอยทีพื่น้”  เหมือนกบั

มนุษยท่ี์สามารถหาเส้นทางท่ีสั้นท่ีสุดเวลาเดินตามเส้นทางต่างๆ  มนุษยเ์รามกัจะสังเกตร่องรอยทาง

ท่ีมีขนาดใหญ่เสมอ  

 

ภาพท่ี 17 แสดงภาพสนามหญ้าท่ีคนเดินลัดสนามบ่อย จนมป้ีายประกาศห้ามเดินลัดสนามหญ้า แต่
กย็งัมคีนฝ่าฝืนกันอยู่เสมอ จนร่องรอยยงัใหม่และกว้างใหญ่พอจะสังเกตเห็นได้ง่าย  มนุษย์จะมี
แนวโน้มจะกล้าฝ่าฝืนป้ายเตือนหากพวกเขาสังเกตเห็นว่าทางเดินท่ีทิง้ร่องรอยเอาไว้นั้นมี
คุณลักษณะใหม่ สด นั่นแสดงข้อความ (Message) ให้เขารู้ว่ามคีวามปลอดภัยในการใช้งานทางลัด
เหล่านี ้เพราะคงมคีนจ านวนมากเดินลัดสนามก่อนหน้านีแ้ล้ว 
 

ท่ีมาภาพ  http://sukhumvitroad.blog.fc2.com/blog-entry-500.html 

 

 

 

 

 

 

1-3 The Perfect Swarm, The Science of Complaxcity in everyday life, Len Fisher, Ph.D. ISBN 

978-974-228-150-2 , year 2009 
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การอ่านขอ้ความ (Message) ของมดตวัอ่ืนๆ คงเป็นแบบเดียวกบัท่ีมนุษยเ์ราใชต้ดัสินใจ  

โดยดูจากความถ่ีของฟีโรโมนท่ีถูกทิ้งเอาไวจ้ะมีความเขม้ขน้กวา่ นัน่แสดงวา่อาจจะมีแนวโนม้จะ

เป็นเส้นทางของแหล่งอาหารมากกวา่อีกเส้นทางหน่ึง ซ่ึงมีความเขม้ขน้ของฟีโรโมนนอ้ยกวา่  และ

ในช่วงแรกๆ ท่ียงัไม่มีฟีโรโมนเขม้ขน้ มดตวัแรกท่ีเดินแบบสุ่ม ก็ยอ่มมีร่องรอยท่ีเดินไม่เป็นแนว

ตรงนกั  ความแตกต่างน้ีก็จะท าใหม้ดท่ีตามมาตวัต่อไปแยกแยะไดอี้กวา่น่ีคือเส้นท่ีท่ียงัไม่พบ

อาหาร  พอมดตวัแรกไดพ้บอาหารแลว้ มนัจะเดินกลบัดว้ยทางตรงท่ีสุด และทิ้งฟีโรโมนทางใหม่

ไวเ้ช่นกนั  ดงันั้นมดกลุ่มแรกๆ จะทราบไดท้นัทีท่ีมนัเห็นความแตกต่างระหวา่งฟีโรโมนขาไป และ

ขากลบัของมดตวัแรก พวกมนัแทบจะไม่ตอ้งส่ือสารโดยตรงกบัมดตวัแรกเลย ก็จะสามารถเดินตรง

ไปยงัแหล่งอาหารไดอ้ยา่งมัน่ใจ 

 ทกัษะการท าตามอยา่งร่องรอยของกลุ่มใหญ่ท่ีทิ้งเอาไวน้ี้  มนุษยเ์ราก็น ามาใชห้าเส้นทาง

ในการขบัรถเม่ือหลงไปในพื้นท่ีๆ ไม่คุน้เคย หรือการหาทางลดัส าหรับไปท างานในเวลาเร่งด่วน  

ต่อมาไดมี้การพฒันาดว้ยคอมพิเตอร์ซิมูเลชนัเหมือนในกรณีตั้กแตนเช่นกนัคือ “การหาค่า

ประสิทธิภาพสูงสุดแบบนิคมมด”   

 มีกลุ่มคนท่ีสนใจในศกัยภาพของ ตรรกะมด ไดค้น้ควา้ช่ือโปรแกรม TSP (The Travelling 

Salesman Problem) โดยประยกุตใ์ชก้บันกัขาย ท่ีตอ้งหาเส้นทางท่ีสั้นท่ีสุดส าหรับเดินทางใน

ประเทศอเมริกา  

  

ภาพท่ี 18 แสดงแอพพลิเคชัน (Application)  ท่ีพัฒนาขึน้จากแนวคิด TSP (The Travelling 
Salesman Problem) สามารถให้นักขายดาวน์โหลดมาใช้กับโทรศัพท์มือถือ แท๊บเลต็ หรือ
คอมพิวเตอร์โน้ตบุค 
ท่ีมาภาพ http://www.math.uwaterloo.ca/tsp/   



  21 

 

 เวบไซดช่ื์อ  www.http://tsp.gatch.edu/ เป็นเวบไซดท่ี์ไดร้วบรวมแนวคิด ประวติั ท่ีมา ของ

ตรรกะมดเพื่อใชป้ระโยชน์ในการประยกุตใ์ชง้านและเพื่อท่ีจะสรุปเป็นสมการทางคณิตศาสตร์  

 

 ส่ิงท่ีน่าสนใจอีกขอ้หน่ึงระหวา่งสมการทางคณิตศาสตร์ท่ีเราใชใ้นแอพพลิเคชนัช่ือ TSP 

กบัตรรกะของมดคือเวลาท่ีใชใ้นการประมวลผล  สมมติวา่ตอ้งใชค้อมพิวเตอร์ค านวณหาเส้นทาง

ระหวา่งเมืองสิบหกเมือง หรือมากกวา่นั้น อาจจะตอ้งค านวณมากกวา่สิบหา้ลา้นคร้ัง ซ่ึงใชเ้วลานาน

มาก  แต่ทวา่มดกลบัใชก้ารป้อนกลบัขอ้มูลซ ้ ารอยเดิม ท่ีปรากฎในทฤษฎีช่ือ “หลกัของการ

ป้อนกลบัทางบวก”  เพื่อหาเพียงค าตอบโดยประมาณท่ีดีพอเท่านั้น ซ่ึงจะใชเ้วลานอ้ยกวา่

คอมพิวเตอร์ท่ีทรงประสิทธิภาพมากท่ีสุด  ซ่ึงจะกล่าวถึงในบทต่อไป 

 การเคล่ือนท่ีของฝงูสัตว ์ ยงัมีรูปแบบต่างๆ ใหส้ังเกตพบเห็นไดอี้กมากในธรรมชาติ มนัคือ

กระบวนการง่ายๆ ท่ีท าใหเ้กิดรูปแบบท่ีซบัซอ้น  อยา่งเช่น ตกัแตน ผึ้งและมด  ดงัท่ีกล่าวถึงใน

ขา้งตน้  กระบวนการเหล่าน้ีเรียกวา่ การจัดระเบียบตนเอง (Self-Organization)   พฤติกรรมของ

ส่วนใหญ่ของฝงูสัตวเ์กิดจากปฎิสัมพนัธ์ระหวา่งเพื่อนบา้น  สัตวท่ี์อยูใ่นฝงูเพียงแค่ด าเนินชีวติตาม

กฏเกณฑท่ี์ท าใหม้นัเป็นชนกลุ่มใหญ่ในฝงู  บางคร้ังกฏของเรยโ์นลด ์ท าใหรู้ปแบบ(Pattern) ท่ี

เกิดข้ึนเหมือนกบัเป็นส่วนประกอบหน่ึงคลา้ยอวยัวะในร่างกาย  ซ่ึงไม่มีผูน้  าท่ีชดัเจน  ทวา่เม่ือมอง

ในภาพรวมก็พบวา่เป็นการตดัสินใจท่ีถูกตอ้งและเฉลียวฉลาดอยา่งยิง่  กลุ่มใหญ่ไดพ้ฒันาทางเลือก

ข้ึนมาไปพร้อมๆ กบัววิฒันาการท่ีถูกถ่ายทอดลงใน  ดีเอ็นเอ (DNA)3 จากรุ่นสู่รุ่น และใชท้างเลือก

เหล่านั้นแกปั้ญหาด ารงเผา่พนัธ์ุของตน 

 

http://tsp.gatch.edu/
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ภาพท่ี 19 แสดงฝงูนกท่ีก าลังจัดระเบียบตนเอง (Self Organization) ซ่ึงเป็นกระบวนการพืน้ฐาน
ส าหรับทุกชีวิตบนโลก 
ท่ีมาภาพ http://love-and-harmony.org/tag/self-organization/ 

 

 

 

 

 

 

3ดีเอน็เอ (DNA) คือ ช่ือยอ่ของสารพนัธุกรรม มีช่ือแบบเต็มวา่ กรดดีออกซีไรโบนิวคลีอิก 

(Deoxyribonucleic acid) ดีเอ็นเอ (DNA) ท าการเก็บขอ้มูลทางพนัธุกรรมของส่ิงมีชีวิตชนิดหน่ึงๆ

เอาไว ้ซ่ึงมีลกัษณะท่ีมีการผสมผสานมาจากส่ิงมีชีวติรุ่นก่อน ซ่ึงก็คือ รุ่นพอ่และแม่ (Parent) ทั้งยงั

สามารถถ่ายทอดลกัษณะไปยงัส่ิงมีชีวติรุ่นถดัไป ซ่ึงก็คือรุ่นลูก หรือ รุ่นหลาน (Offspring) 

*หลกัการป้อนกลบัทางบวกหรือการเสริมแรงทางบวก คือทฤษฎีของ.... “การเสริมแรงทางบวก” 

หรือ “การป้อนกลบัทางลบ”  คือค าตอบของสมมติฐานคร้ังน้ี  นัน่คือระบบๆ หน่ึงตั้งอยู ่ และหากมี

การป้อนขอ้มูลไม่วา่จะทางบวกหรือลบ  ยอ่มมีผลใหท้ั้งระบบพยายามรักษาสมดุลเอาไวโ้ดยการลด

ขนาดตวัเอง หรือเพิ่มขนาดตวัเอง หรือเพิ่มลดความเร็ว ก็อาจเกิดข้ึนไดท้ั้งส้ิน 
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5.การเคล่ือนไหวของฝูงชนและทฤษฎทีี่เกีย่วข้อง 

 การเคล่ือนไหวของฝงูชนมีความซบัซอ้นและมีเจตจ านงต่างออกไปจากสัตว ์ นัน่ท าให้

ผลลพัธ์ในรูปแบบ (Pattern) ยิง่ซบัซอ้นข้ึนไปอีก  ในภาพรวมจะดูเหมือนเป็นความยุง่เหยงิโกลาหล

อยา่งสุดขั้ว (Chaos) ทวา่เม่ือศึกษาลึกลงไปกลบัพบวา่มีกลไกบางอยา่งคอยควบคุมมนัอยู ่ แต่ก็ไม่

ชดัเจนและท านายรูปแบบไดอ้ยา่งแม่นย  านกั  อาจกล่าวไดว้า่ปรากฏการณ์ท่ีเป็นจุดท่ีพบกนัระหวา่ง

ความไร้ระเบียบและความมีระเบียบ  นัน่หมายความวา่ความสมดุลอยา่งลึกซ้ึงไดเ้กิดข้ึนเสมอเม่ือ

เกิดการรวมกลุ่ม  ในบทน้ีจะท าการศึกษาปรากฏการณ์ท่ีวา่นั้น  

 

ภาพท่ี 20 แสดงมมุสูงของกระแสการเคล่ือนไหวของฝงูชน 
ท่ีจุดตดัถนน Times Square เมือง New York ประเทศสหรัฐอเมริกา 

ท่ีมา  http://www.theguardian.com/cities/2014/mar/20/urban-myths-skyscraper-coin-kill-you 

 

6.แรงในฝูงชน 

 การศึกษาความเคล่ือนไหวในฝงูชนจะเก่ียวขอ้งกบัการประมานกนัระหวา่งแรงผลกัดนัทั้ง

โดยสมคัรใจและไม่สมคัรใจ  ซ่ึงทั้งสองกรณีไม่ไดเ้ป็นส่วนส าคญัการเกิดข้ึนของกลไกน้ี  ส่ิงท่ี

เก่ียวขอ้งกบักรณีน้ีจริงๆ ก็คือ สัณฐานของร่างกาย (Physical  Anatomy) ท่ีเป็นตวัท าใหเ้กิด  

“แรงผลกัดันทางกายภาพ”  แรงน้ีเกิดจากการตอบสนองแรงผลกัดนัทางกายภาพเพื่อปฎิสัมพนัธ์

ทางสังคม  ซ่ึงก็คือแรงท่ีคนท่ีเดินอยูข่า้งหลงัดนัใหค้นท่ีอยูด่า้นหนา้เดินไปขา้งหนา้ เพื่อท่ีจะ

หลีกเล่ียง การชนกบัคนอ่ืนๆ  
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 การแสวงหาต าแหน่งท่ีปลอดภยัของมนุษยใ์นขณะท่ีสถานการณ์ยงัไม่อึดอดัเกินไปนกั  จะ

มีการผสานแรงเพื่อชกัน าให้อยูร่่วมกนั  แต่ขณะเดียวกนัก็หลีกเล่ียงซ่ึงกนัและกนัโดยการรักษา

ระยะห่าง ระหวา่งกนัเท่าท่ีสภาพแวดลอ้มยงัมีพื้นท่ีเหลือเอ้ืออ านวยใหเ้กิดระยะห่าง ท่ีท าใหรู้้สึก

ปลอดภยั  และแรงในฝงูชนในกรณีน้ียงัด าเนินตามกฎของเรยโ์นลดอี์กดว้ย  นัน่คือหลบหลีก จดั

แนว และดึงดูด   

 นอกจากน้ียงัสามารถอธิบายความเร็วในการเคล่ือนท่ีของกลุ่มดว้ยกฏการเคล่ือนท่ีของวตัถุ 

ท่ีถูกคิดคน้โดยเซอ ไอแซคนิวตนั (ค.ศ. 1641 -ค.ศ. 1725)  จากงานเขียนเร่ือง Philosophiæ 

Naturalis Principia Mathematica    ในปี คศ.1730 กฎทั้งสามขอ้มีดงัน้ี 

1-วตัถุจะรักษาการเคล่ือนท่ีในทิศทางตรงท่ีความเร็วคงเดิม  เวน้แต่ไดรั้บแรงกระท าจากภายนอก 

2-เม่ือมีแรงมากระท าต่อวตัถุ วตัถุจะถูกเร่งเป็นสัดส่วนตรงกบัแรงนั้น และเป็นสัดส่วนผกผนักบั

มวลของวตัถุ 

3-ในทุกๆ แรงกระท า จะมีแรงปฎิกิริยาท่ีเท่ากนั ในทิศทางตรงกนัขา้งเสมอ 

ซ่ึงจะสามารถเขียนเป็นสมการไดด้งัน้ี  (กฎของความเฉ่ือย  ) 

แรง=มวลxความเร่ง 

 งานวจิยัของนกัสังคมวทิยาเชิงคณิตศาสตร์ช่ือ เดิร์ก เฮลบิง ไดส้ร้างแบบจ าลอง

คอมพิวเตอร์ซิมูเลชนั โดยสร้างบุคคลจ าลองข้ึนและเคล่ือนไหวตามกฎของเรยโ์นลด ์และเพิ่มกฎ

ของนิวตนัเขา้ไป  
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ภาพท่ี 21 แสดงกระแสสัญจรของผู้คนข้ามตัดกัน  โดยมแีถบการจัดระเบียบตนเองเป็นแนวตั้งฉาก
กับผลรวมทิศทางของกระแสท้ังสองสาย โดย เดิร์ก เฮลบิงและคณะ “Self-Organized Pedestrian 
Crowd Dynamics: Experiments, Simulations, and Design Solutions, “Transportation Science 39 
(2005): 1-24 
ท่ีมาภาพ  Len Fisher,Ph.D. ,The perfect swarm,The Science of the Complexity in everyday life. 

 

 เม่ือฝงูชนเคล่ือนท่ีปะทะกนั  การปะทะ 1 ต่อ 1 เกิดข้ึนในหน่วยยอ่ยๆ  การหลบหลีกของ

คนคลา้ยการเคล่ือนท่ีของมด  ท่ีจะตอ้งฉากออกดา้นซา้ยหรือขวา  นัน่ท าให ้ความเร็วเดินทางของ

ระบบชา้ลงและทิศทางท่ีสามารถเป็นไปไดถู้กหนัเหออกไปชัว่คราวในทิศทาง 90 องศากบัทิศทาง

เดิม 

 

 

 

 

 

 

 

 

เดิร์ก เฮลบิง (Dirk Helbing),ไดเ้ผยแพร่เอกสารช่ือ “Self-Organized Pedestrian Crowd Dynamics: 

Experiments, Simulations, and Design Solutions, “Transportation Science 39 (2005): 1-24 

 Lubos Buzna, Anders Johansson, Torsten Werner ,Published Online:1 Feb 2005  

เซอร์ไอแซก นิวตัน (องักฤษ: Isaac Newton) (25 ธนัวาคม ค.ศ. 1641 – 20 มีนาคม ค.ศ. 1725 ตาม

ปฏิทินจูเลียน)1 นกัฟิสิกส์ นกัคณิตศาสตร์ นกัดาราศาสตร์ นกัปรัชญา นกัเล่นแร่แปรธาตุ และนกั

เทววทิยาชาวองักฤษ  
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เฮลบิงไดต้ั้งขอ้สังเกตวา่ เป็นเหตุการณ์ท่ีคลา้ยกบัการเดินรถบนถนน  ซ่ึงระบบด าเนินไป

ดว้ยการรักษาระยะห่างกบัคนัท่ีอยูใ่กล้ๆ   แต่เม่ือใดก็ตามท่ีมีคนอยากจะเดินทางใหเ้ร็วข้ึนโดยการ

เพิ่มความเร็วเบียดเสียดเขา้ไปในช่องวา่งท่ียงัเหลือ เพื่อเดินไปขา้งหนา้ใหเ้ร็วข้ึน ผลการทดลองของ

เฮลบิงท าใหค้วามเร็วรวมของระบบลดลงถึงคร่ึงหน่ึง  

เฮลบิงไดใ้หค้  าแนะน าวา่ในกรณีท่ีคนทั้งหมดพยายามหลบหนีออกจากพื้นท่ีบางคร้ังเราก็

ไม่ควรท าตามกฏการเคล่ือนท่ี เพราะอาจจะท าใหเ้ราเสียสถานของการความคุมต าแหน่งตนเองไป  

ทางท่ีดีควรตั้งสติและสังเกตุดูมวลรวมของกระแสหลกัประมาณ 60% เท่านั้นและหากไม่เป็นการ

หนาแน่นจนเกินไป แต่ถา้เม่ือใดก็ตามจ านวนหลกัหนาแน่นจนสัยการควบคุมต าแหน่งความเร็ว

และการมองเห็นแลว้ ควรจะวางตวัเองลงในต าแหน่งท่ีกระจดัการะจาย 40% ท่ีเหลือ เพื่อหาทาง

ออกท่ีเป็นไปไดอ่ื้นๆ 

บทสรุปของเฮลบิง นั้นเรียบง่ายเหมือนกฎของเรยโ์นลด ์ คือ  แค่รักษาระยะห่างกบัคน

ขา้งๆ เท่านั้น 

นอกจากน้ียงัมีกลุ่มของนกัศึกษาส่ีคนจากมหาวทิยาลยั นอร์ธ แคโรไลน่า (University of 

North Carolina at Chapel Hill ) ประกอบดว้ย Rahul Narain, Abhinav Golas, Sean Curtis และ  

Ming C. Lin  ในหวัขอ้ช่ือ  “Aggregate Dynamics for Dense Crowd Simulation”   

จากงานวจิยัขา้งตน้  พวกเขาโปรแกรมใหค้นเดินดว้ย  กฏเกณฑพ์ื้นฐานดงัน้ี 
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ภาพท่ี 22 แสดงระบบการเคล่ือนไหว  ท่ีใช้ในการวิจัยของนักศึกษา มหาวิทยาลัยนอร์ธ แคร์โรไล
น่า 
ท่ีมาภาพ  http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf 

 

 จากแผนภาพจะเห็นกลุ่มการเคล่ือนไหวท่ีเป็นไปในทิศทางเดียวกนั และเม่ือมีการเดินผา่น

แนวขวาง(Cross) ของแนวแกนหลกัของฝงูชนกลุ่มท่ี 1 โดยเป้าหมายก็คือ ใหก้ารเคล่ือนท่ีสะดวก

ข้ึน (Flow) และนัน่หมายความวา่ User หรือ Agent จะเคล่ือนท่ีขนากนัไปมากกวา่ท่ีจะเคล่ือนท่ีโดย

เบนทิศทางเขา้หากนัเร่ือยๆ และในท่ีสุดก็จะติดขดั 

 

ภาพท่ี 23 แสดงการศึกษาการเคล่ือนไหวของฝงูชนด้วยคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน โดยจ าลอง
สถานการณ์ด้วยสนาม (Field) แบบต่างๆ เช่นนิทรรศการ หรือพิธีฮัดจ์ ในประเทศซาอุดิอาระเบีย 
ผลงาน ของกลุ่มนักศึกษา  
จากมหาวทิยาลยันอร์ธ แคโรไลน่าช่ือ “Aggregate Dynamics for Dense Crowd Simulation”   

ท่ีมา http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf 

 

http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf
http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf
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ภาพท่ี 24 แสดงการศึกษาการเคล่ือนไหวของฝงูชนด้วยคอมพิวเตอร์ซิมเูลชัน โดยผู้วิจัยได้ท ามา
เปิดด้วยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ช่ือ VCL และน ามาเรียงต่อกันทีละเฟรม 
ท่ีมา http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf 

 จากภาพท่ี 3 เม่ือกลุ่มคนไดเ้ดินเขา้มาปะทะกนั คลา้ยกบักรณีเดินขา้มถนนท่ี Timsquare 

หรือ ชินจุกุ ในช่องท่ี 5 จะเห็นวา่ทิศทางจะชา้ลงหากเดินเขา้สู่สนามมากกวา่ 2 ทิศทาง นัน่

หมายความวา่ปริมาณของคนจากมากจะสามารถเดินไปสู่ปลายทางอีกฝ่ังไดน้อ้ยเม่ือเทียบกบัการ

เดินเขา้สู่สนามเพียง สองทิศทาง  และเกิดความผนัแปรท่ียากต่อการคาเดาข้ึนในระยะเวลาหน่ึง  นัน่

คือระบบเร่ิมจะท าการปรับตวัเองเขา้สู่ รูปแบบ(Pattern) ต่อไปนัน่เอง 

 “การเสริมแรงทางบวก” หรือ “การป้อนกลบัทางลบ”  คือค าตอบของสมมติฐานคร้ังน้ี  นัน่

คือระบบๆ หน่ึงตั้งอยู ่ และหากมีการป้อนขอ้มูลไม่วา่จะทางบวกหรือลบ  ยอ่มมีผลใหท้ั้งระบบ

พยายามรักษาสมดุลเอาไวโ้ดยการลดขนาดตวัเอง หรือเพิ่มขนาดตวัเอง หรือเพิ่มลดความเร็ว ก็อาจ

เกิดข้ึนไดท้ั้งส้ิน 

 ปรากฏการณ์ยิง่รีบยิง่ช้า  ไดเ้กิดข้ึนส าหรับสถานการณ์ท่ีคนอยูใ่นสถานท่ีมหรสพหรือ

สนามกีฬา พาตวัเองออกจากสถานท่ีนั้นพร้อมๆ กนั  เฮลบิงไดใ้หค้วามเห็นวา่หากเราน าบางส่ิงเขา้

ไปก่อกวนระบบ  เช่นการท าเสาเต้ีย หรือการใชพ้ื้นผวิท่ีแตกต่างออกไปเพื่อเป็นการเตือนและมีผล

ท าใหเ้ดินชา้จริงๆ จะท าใหร้ะบบถูกจ ากดัไม่ใหใ้ชค้วามเร็วท่ีแตกต่างกนัในแต่ละส่วนยอ่ย เพื่อตดั

http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf
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โอกาสในการพยายามยิง่รีบของคนบางกลุ่ม ดงันั้นเม่ือไม่มีใครเร็วกวา่ใคร กฎของการรักษา

ระยะห่าง ก็จะพาทุกคนออกไปไดอ้ยา่งปลอดภยัเอง 

 

 

ภาพท่ี 25 แสดงการใช้ตัวแทน (Agent) แสดงการเคล่ือนไหวออกจากสถานท่ี  โดยระบบเลือกท่ีจะ
ลดความเร็วลงหรือหยดุ โดยอัตโนมติัเพ่ือให้ระบบยงัสามารถไหลต่อไปได้  ตามกฏของเรย์โนลด์+
กฏของนิวตัน   
ท่ีมา http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf 

 

 

ภาพท่ี 26 แสดงการเกิดร้ิวขบวน เม่ือการหลบหลีกเกิดขึน้พร้อมๆ กันในทุกๆ โซน จนเกิด รูปแบบ 
(Patternส าหรับสถานการณ์นี ้จากงานวิจัยช่ือ  Real-Time Scalable Motion Planning for Crowds  
ของนักวิจัยวิทยาศาสตร์คอมพิวเตอร์ มหาวิทยาลัยมอนเทรียล 
ท่ีมา http://www.computerscience.nl/docs/vakken/mcrs/papers/20.pdf 

http://www.computingscience.nl/docs/vakken/mpap/papers/26.pdf
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ภาพท่ี 27 แสดงการประกอบพิธีฮัดจ์ ท่ีต าบลมินา เมืองเมกกะ ประเทศซาอุดิอาระเบีย ท่ีคนจ านวน
มากกว่าล้านคน จะมาร่วมท าพิธีล้างบาปตามหลักของศาสนาอิสลาม ในปี 2006 ได้มผีู้ ร่วมพิธีเสย
ชีวิตกว่า 300 คนโดยไม่ทราบสาเหตุแน่ชัด ต่อกันในส่วนย่อยๆ ต่างๆ ท าให้ทิศทางของแรง
สะเปะสะปะ และแรงมากเกินกว่าคนจะต้านไหว จนล้มลงและขาดอากาศหายใจและเสียชีวิต  
ต่อมารัฐบาลจึงได้ออกแบบสะพานและประตูใหม่ให้เหมาะสมกับจ านวนคน 
ท่ีมาภาพ  https://blog.eduzones.com/rangsit/116060 

 

ภาพท่ี 28 แสดงการเกิดสินามิท่ีประเทศญีปุ่่นเม่ือปี 2012 ในภาพแสดงให้เห็นชายผู้หน่ึงก าลังอุ้มลูก
หนีจากน า้ท่วม   
ท่ีมาภาพ  

http://www.allmagazine.com/ColumnDetail/allColumDetail/tabid/106/articleType/ArticleView/ar

ticleId/1293/-.aspx 

 

 สภาวะต่ืนตระหนกแสดงใหเ้ห็นความแตกต่างของคนและสัตว ์ เพราะเม่ือเกิดสภาวะต่ืน

ตระหนกคนจะกระท าการท่ีต่างออกไปจากสัตวใ์นเชิงของประสิทธิผล  กล่าวคือคนจะมองหาญาติ

พี่นอ้งของตน หรือพยายามเคล่ือนท่ีใหใ้กลก้บัญาติพี่นอ้งของตนเอาไว ้ นัน่ท าให้ระบบโดยรวม
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เคล่ือนท่ีไดช้า้ลงและยงัเป็นอนัตรายต่อตวัเองเป็นอยา่งยิง่  อยา่งเช่นกรณีการเกิดสึนามิท่ีประเทศ

ญ่ีปุ่นเม่ือปี 2012  

 กฎของสถานการณ์ต่ืนตระหนก 

 -เรามกัไม่ตระหนกัถึงอนัตรายอยา่งจริงจงั จนกระทัง่สายเกินไป 

 -เม่ือเราตระหนกัถึงอนัตรายจริง เรามกัออกตามหาครอบครัว หรือเพื่อนฝงูก่อนเป็นอนัดบั

แรก ก่อนจะหาทางออก หรือทางหนี 

 

 นกัวทิยาศาสตร์เรียกส่ิงน้ีวา่แรงผกูพนัทางสังคม และน่ีคือส่ิงท่ีแตกต่างจากกรณี

แรงผลกัดนัทางสังคม ในเร่ือง ”วนัเข่ือนแตก” เพราะนัน่คือส่ิงท่ีเรียกวา่ “อุปทานหมู่”  ในกรณีเกิด

แผน่ดินไหว หรือสึนามิ  เราตอ้งการแรงผลกัดนัทางสังคมเพื่อจะเตือนภยั ใหท้ราบเพียงแต่วา่

ปฏิกิริยาเหล่านั้นไม่ไดเ้กิดข้ึนเร็วพอกบัสถานการณ์ท่ีไม่คุน้เคยต่ออนัตรายของพวกเขา   

 พลงัของความผูกพนัทางสังคมนั้นรุนแรงมาก  การพยายามเขา้ไปแกไ้ขสถานการณ์เช่น

การกลบัเขา้ไปหาพื้นท่ีไฟใหม ้เพื่อช่วยชีวติคนในครอบครัวหรือขนสมบติั  ไดค้ร่าชีวิตของคนท่ี

ควรจะรอดตายไปมากกวา่ท่ีควรจะเป็น  และน่ีก็คือความซบัซอ้นของการเคล่ือนไหวของฝงูชน

อนัหน่ึงท่ีท าใหก้ารศึกษาการเคล่ือนไหวของกรณีของมนุษย(์ Mankind) ฝงูชนไดแ้ตกต่างจากกรณี

ฝงูสัตว ์

7.ความซับซ้อนของการเคล่ือนไหวของฝูงชน 

 คนและสัตวมี์ความแตกต่างกนัอยา่งมาก  การเคล่ือนไหวของคนถึงแมว้า่เหมือนกบัสัตวแ์ต่

คนก็มีอะไรมากกวา่สัตวแ์ละก็ไดมี้ผลต่อการเคล่ือนไหวในบางกรณี   ดงัในภาพท่ี 4 เม่ือเกิดการ

หลบหลีกของคน คนจะเคล่ือนตวัหลบไปเป็นแนวตั้งฉาก แต่ทวา่ภาพท่ีปรากฏก็คือเขาไม่ไดต้ั้งฉาก

แต่เคล่ือนท่ีเป็นแนวเฉียงๆ (เหมือนในกรณีท่ีเราวา่ยน ้าขา้มแม่น ้าท่ีใหลแรง เราจะข้ึนฝ่ังไดไ้ม่ตรง

กบัต าแหน่งท่ีเราเร่ิมตน้ เพราะเราถูกแรงน ้าพดัพาไป) 

 เม่ือเราเคล่ือนท่ีเป็นแนวเฉียงและเกิดช่องทาง (Channel) และยาวจนสังเก็ตุเห็นไดเ้ป็นร้ิว

ขบวนสั้นๆ (Route) คนอ่ืนๆ ท่ีเดินตามมาก็จะเดินตามไปทนัที เท่าท่ีสถานการณ์จะเอ้ืออ านวยได ้ 

และเม่ือส่ิงเหล่าน้ีเกิดข้ึนพร้อมๆ กนัส าหรับสถานท่ีๆ มีคนจ านวนมากๆ เช่น ไทมส์แควร์ หรือ ชิน
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จุกุ ผลลพัธ์ก็คือเราจะไดร้ิ้วหลายๆ ร้ิวพร้อมๆ กนั นัน่จะคลา้ยกบัร้ิวรอยของทรายท่ีโดนลมพดัพา 

ในดา้นหนา้และขณะเดียวกนัก็โดนแรงโนม้ถ่วงดึงลงท่ีดา้นหลงั  

  

ภาพท่ี 29 แสดงการเกิดร้ิวรอยบนผืนทรายท่ีโดนลมพัดพาในด้านหน้าและขณะเดียวกันกโ็ดนแรง
โน้มถ่วงดึงลงท่ีด้านหลังท่ีมา ตามหลักการจัดการตัวเองของวตัถจุากแรงดึงดูดระหว่างมวล  
ท่ีมาภาพ  http://www.bloggang.com/viewblog.php?id=pn2474&group=37&page=7 

            

ภาพท่ี 30 แสดงปรากฏการณ์ท่ีวตัถกุระท าต่อกัน  จากรูปตัดของอะตอม และรูปตัดของกาแลคซ่ี 
ท่ีมาภาพ http://pos-psych.com/wp-content/uploads/2009/03/birds-eye-view.jpg 

 

รูปแบบท่ีสลบัซบัซอ้นอนัเกิดจากการเดินหลบหลีกคนท่ีมาจากทางตรงกนัขา้มของมนุษย์

นั้น  ก็เหมือนกบัรูปแบบอนัสวยงามอ่ืนๆ ท่ีเกิดข้ึนในธรรมชาติและจกัรวาลนัน่เอง 

 ความซับซ้อนหรือความโกลาหล (Chaos)  ของการจัดระเบียบตนเอง (Self Organization) 

ของฝงูชนเร่ิมแสดงให้เห็นศกัยภาพในการแกปั้ญหาท่ีเหนือกวา่สัตว ์ เพราะในสถานการณ์จริงท่ีเฮ

ลบิงศึกษานั้น จะต่างจากคอมพิวเตอร์ซิมูเลชนัตรงท่ีในคอมพิวเตอร์คนจะไม่หยดุเคล่ือนท่ีไป

ขา้งหนา้เหมือนในกรณีฝงูสัตว ์ แต่จะมีคนจ านวนหน่ึงหยดุท าปฏิกิริยาต่อ  เม่ือพบวา่ไม่สามารถ

เกิดการไหลเวยีนของกระแสไดอี้กต่อไป จนกระทัง่ระบบหยดุอยูน่ิ่งๆ  และเร่ิมสร้างกระแสอนั

ใหม่ข้ึนใกล้ๆ  กบัพื้นท่ีนั้น และนัน่ก็คือ กฎของเรยโ์นลด์ไดท้  าการเร่ิมตน้วฏัจกัรใหม่ของมนัอีก

คร้ัง   

http://pos-psych.com/wp-content/uploads/2009/03/birds-eye-view.jpg
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จากงานวจิยัขา้งตน้ ท าใหม้องรูปแบบของการเคล่ือนไหวในฝงูชนออกมาไดช้ดัเจน  และ

มนัท าใหเ้ราตระหนกัไดว้า่การเคล่ือนไหวของคนเหมือนกบัการเคล่ือนไหวอ่ืนๆ ในอาณาจกัรสัตว ์ 

และยงัเหมือนกระแสน ้าวนหรือตามล าธารเวลาท่ีกระแสน ้ าผา่นโขดหิน  เห็นไดช้ดัวา่กระแสการ

เดินของกลุ่มคนเป็นไปโดยอตัโนมติั ตามหลกัการจดัระเบียบตนเอง (Self Organization) และตาม

ทฤษฏีอยา่งชดัเจน  ซ่ึงนัน่ไดเ้ร่ิมท าใหเ้ราเห็นถึงแนวทางอะไรบางอยา่งของระบบการเคล่ือนท่ีของ

คนแลว้ ซ่ึงจะกล่าวในหวัขอ้ถดัไป   

8.การจัดระเบียบตนเอง  

ในธรรมชาติเกิดข้ึนเม่ืออะตอมและโมเลกุลรวมตวักนักลายเป็นผลึก ผลึกรวมตวักนัจน

กลายเป็นรูปแบบอนัซบัซอ้นของเปลือกหอย  หรือเม่ือเกิดลมพายใุนทะเลทรายรูปแบบทรายท่ี

เกิดข้ึนมีรูปร่างท่ีน่าพิศวง  ส่ิงเดียวกนัน้ีเกิดข้ึนทั้งในระดบัอะตอม และรูปแบบทางสังคมอนั

ซบัซอ้นเช่นครอบครัว เมือง และโลก  แมก้ระทัง่การท างานจดัระบบตนเองของดวงดาวในอวกาศ 

กลุ่มของกาแลคซ่ีท่ีมีศูนยก์ลาง มีดาวท่ีโคจรรอบๆ และจดัต าแหน่งใหล้งตวัไดอ้ยา่งสมดุล  

ตามขา้งตน้ท่ีกล่าวมาแสดงวา่มนุษยจ์ะจดัการต่อต าแหน่งการเคล่ือนไหวของตวัเองเสมอ  

และรักษาระบบนั้นไวอ้ยา่งต่อเน่ืองโดยธรรมชาติ จนกวา่จะมีเหตุปัจจยัอ่ืนใดมากระทบต่อการ

รักษาไดข้องระบบนั้น  เป็นเหตุใหต้อ้งมีการแปรรูปหรือจัดการตัวเองด้วยตนเอง (Self-

Organization)  

9.สรุปส่ิงที่ได้จากการศึกษาการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิต 

 จากการท่ีไดศึ้กษามาทั้งหมด ท าใหม้องเห็นภาพรวมของการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิตทั้ง

คนและสัตว ์ ซ่ึงก็ไดพ้บวา่มีการเคล่ือนไหวดว้ยตรรกะท่ีเรียบง่ายจากกฏของเรย ์โนลด์ (Reynold 

Law) และเม่ือมีปริมาณท่ีมากข้ึนก็จะพบวา่มีรูปแบบของกลุ่มท่ีมกัจะเกิดข้ึนเสมอๆ ดงัท่ีเรียกวา่การ

จดัการตวัเอง(Self Organization)   

     

ภาพท่ี 31 แสดงการเคล่ือนไหวของฝงูปลาอย่างเป็นระบบเพ่ือเอาตัวรอดจากนักล่า (Motion system) 
ท่ีมาภาพ  The Perfect Swarm, Len Fisher, (2009) 
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 หลกัการส าคญัของการเคล่ือนไหวก็คือการวางต าแหน่งต่อผูท่ี้อยูใ่กลท่ี้สุด ดว้ยวธีิการใด

วธีิการหน่ึงตามกฏของเรยโ์นลด ์(Reynold Law) ซ่ึงจุดท่ีส าคญัก็คือวนิาทีท่ีผูเ้คล่ือนไหวได้

ตดัสินใจ  วา่จะท าอยา่งไร หลงัจากไดรั้บรู้วา่ผูท่ี้อยูใ่กลท่ี้สุดไดมี้การเคล่ือนไหวหรือหยดุอยูก่บัท่ี  

ผูส้ังเกตุก็จะมีปฎิกิริยาตอบสนองต่อส่ิงท่ีไดรั้บรู้นั้นโดยการเคล่ือนไหวหรือการหยดุอยูน่ิ่งกบัท่ี

เช่นเดียวกนั และปรากฏการณ์ท่ีเป็นลูกโซ่น้ีก็ไดส้ร้างรูปแบบ (Pattern) ข้ึนมาตามเหตุปัจจยัหรือ

บริบทนั้นๆ ซ่ึงรูปแบบท่ีไดม้าเหล่าน้ี รวมเรียกวา่การจดัการการตนเองหรือ Self-organization 

 จุดส าคญัท่ีมีการตดัสินใจเคล่ือนไหวน้ีเองท่ีจะท าการน ามาวเิคราะห์และสังเคราะห์ เพื่อจะ

สร้างองคป์ระกอบส าหรับออกแบบงานสถาปัตยกรรมในบทต่อไป 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  35 

บทที ่3 

การศึกษาเพ่ือสร้างองค์ประกอบทางสถาปัตยกรรม 
 

จากการศึกษาขอ้มูลในบทท่ีผา่นมา พบวา่การเคล่ือนไหวของมนุษยเ์ป็นสภาวะท่ีเกิดข้ึน

ดว้ยสภาวะแห่งความเคล่ือนไหว (DYNAMIC) กล่าวคือเม่ือฝงูชนเกิดการเคล่ือนไหว จึงจะไดเ้ห็น

ปรากฏการณ์อนัน้ี  ในบทน้ีจะกล่าวถึงการวเิคราะห์สภาวะของการเคล่ือนไหว โดยเร่ิมตน้จากการ

วเิคราะห์ทางกายภาพ ในมิติของเวลา และสถานการณ์ (Place) จากนั้นก็จะท าการสรุปส่ิงท่ีไดม้า

จากการวเิคราะห์และเช่ือมโยงอยา่งมีนยัยะส าคญัเขา้สู่กระบวนการออกแบบท่ีวา่งทาง

สถาปัตยกรรม 

1.การวิเคราะห์การเคล่ือนไหว (Motion Analysis) 

การจะออกแบบท่ีวา่งจากระบบการเคล่ือนไหวของมนุษย ์ก็คือการออกแบบท่ีวา่งระบบ

การเคล่ือนไหวของมนุษย ์(Mankind motion system)  จากภาพท่ี 1 ในขณะท่ีมนุษยเ์คล่ือนไหวมา

ใกลก้นั  ก็จะตอ้งตดัสินใจเลือกวา่จะเดินทางไปทางไหน ซ่ึงผลลพัธ์ท่ีไดอ้อกมาในภาพรวมก็คือ

การจดัการตวัเอง (Self-organization) และทิศทางหรืออากปักิริยาท่ีคนเดินไปก็คือกฏของเรยโ์นลด ์

นัน่เอง 

 

ภาพท่ี 32 แสดง Motion analysis diagram  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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จากภาพ แสดงรูปตดัการประจนัหนา้กนัเม่ือมนุษยมี์การเคล่ือนไหว ซ่ึงกายภาพของมิติ

แห่งเวลา (Time) และสถานการณ์ (Place) น้ี  ท าใหเ้ห็นนยัยะส าคญัของการเคล่ือนไหว   

 

ภาพท่ี 33 แสดงการสรุปกฎของเรย์โนลด์   
ท่ีมาภาพ  http://www.red3d.com/cwr/boids/ 

 

 

ภาพท่ี 34 แสดงระยะ Scale ของมนุษย์   
ท่ีมาภาพ  หนงัสือ Hidden Dimensions 

 

เม่ือกล่าวถึงพื้นท่ี หรือการครอบครองพื้นท่ี (Occupy) ของมนุษย ์(Mankind) จากแผนภาพ

ท่ี 3 จะเห็นขอบเขตสีส้ม ท่ีเป็นระยะท่ีคนสองคน “จ าเป็น” ตอ้งมีกิริยาเคล่ือนไหวอยา่งใดอยา่ง

หน่ึงแลว้ และระยะ 1.5 ม.น้ีคือพื้นท่ีปฎิสัมพนัธ์ (Interaction space) ซ่ึงพื้นท่ี (Space) และเวลา 

(Time) ท่ีเป็นพลวติั (Dynamic) น้ีไดบ้รรจุขอ้มูล (Masage) ไวอ้ยา่งนอ้ยสองอยา่งในแง่กายภาพ

ความเคล่ือนไหว คือ 1.ทิศทาง  2.ความเร็ว ซ่ึงในท่ีน้ีก็คือการเลือกวา่จะเดินไปใหช้า้ลง/เร็วข้ึน หรือ

http://www.red3d.com/cwr/boids/
file:///E:/+THESIS/I-Thesis/DATABASE/Boids.mov
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หยดุรอนัน่เอง ซ่ึง Message น้ีก็คลา้ยกบั ฟีโรโมนของผึ้งหรือตกัแตน ท่ีท าการส่งสารไปยงัคนขา้งๆ 

ท่ีอยูใ่กลท่ี้สุดวา่จะตอ้งท าอยา่งไรต่อไป ในมิติของการเคล่ือนไหว 

 

ภาพท่ี 35 แสดงแนวความคิดของการมีปฎิสัมพนัธ์แบบเคล่ือนไหว แสดงเวลา ณ ขณะท่ีเกิด

ปรากฏการณ์ ของการเคล่ือนไหว ตามกฎของเรยโ์นลด์ 

ท่ีมาภาพ  http://videohive.net/item/time-lapse-crowd/405490 

  

 

ภาพท่ี 36 แสดงผงักิริยา Motion Analysis Diagram แสดงการประจันหน้ากันเม่ือมนุษย์มกีาร
เคล่ือนไหว ลูกศรคือการบ่งชีทิ้ศทางท่ีคนสองคนสามารถท่ีจะเลือกได้ คือซ้ายและขวาเท่านั้น 
รูปแบบพืน้ฐานนีก้  าหนดรูปแบบทางกายภาพท่ีสัมพันธ์โดยตรงกับการเคล่ือนไหวของมนุษย์   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

http://videohive.net/item/time-lapse-crowd/405490
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ภาพท่ี 37 แสดงไดอะแกรมแสดงการมปีฎิสัมพันธ์ (Interaction) ของมนุษย์ ซ่ึงเป็นจุดเร่ิมต้นของ
ปรากฏการณ์การจัดระเบียบตนเอง (Self Organization)   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

2.สรุปส่ิงที่ได้จากการวิเคราะห์การเคล่ือนไหว 

จากคุณลกัษณะของกฏเรยโ์นลด์  จะเห็นวา่การออกแบบพื้นท่ีทางสถาปัตยกรรมก็ใช้

ตรรกะของการแสวงหาพื้นท่ีในความเป็นเหตุเป็นผลต่อกนัของเหตุปัจจยั (Logic) ท่ีเด่นชดัในเร่ือง

ของอนุกรมเหตุผลแบบจุดต่อจุด (Alphabetical order)ไม่มีการขา้มลดัไปได ้ ดงันั้นกฏของเรย์

โนลด ์ จะเป็นปรากฏการณ์ในลกัษณะของหน่วยยอ่ยซ่ึงก าหนดภาพรวมใหญ่  ซ่ึงไปสอดคลอ้งกบั

ปรากฏการณ์เร่ือง Self-Organization ,Crowd Flow หรือแมแ้ต่ในตลาดหุน้กระแสข่าวดีหรือข่าวร้าย

มีผลอยา่งยิง่ต่อการทนถือหุน้ตวัท่ีไม่ดีขายออกไปจากการสังเกตมวลรวมคนหมู่มาก  และเขา้ไปมี

ปฏิกิริยาอยา่งใดอยา่งหน่ึงกบัสภาวะอนันั้น 

ในการวเิคราะห์การเคล่ือนไหวน้ี เราจะไดเ้ห็นถึงลกัษณะเฉพาะท่ีเกิดข้ึนในวินาทีท่ีมนุษย์

ตดัสินใจจะเคล่ือนไหวไปตามกฏของการเคล่ือนไหวจนเกิดระบบข้ึนมา ซ่ึงส่ิงส าคญัท่ีเป็นกุญแจ

หลกัของการเคล่ือนไหวน้ีก็คือเวลา (Time) และพื้นท่ี (space) ในขณะท่ีตดัสินใจ ซ่ึงพื้นท่ีเหล่าน้ี

เป็นพลวติั (Dynamic) การเป็นค่ารวมระหวา่งพื้นท่ีและเวลา ซ่ึงจะถือไดว้า่นยัยะส าคญัท่ีไดจ้ากการ

วเิคราะห์น้ีก็คือเอกลกัษณ์ (Unique) ของการเคล่ือนไหว (Motion) นัน่เอง 

ระยะห่างเป็นรัศมีรอบตวัของมนุษยท่ี์ครอบครองท่ีวา่ง อา้งอิงจาก Hidden Dimension คือ

รัศมี = 0.60 ม. เม่ือมนุษยมี์ปฎิสัมพนัธ์กนัทางดา้นการเคล่ือนไหว (Interaction) จะเกิดการ
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เคล่ือนไหวท่ีเป็นผลลพัธ์จากการเจอกนัไปในทิศทางใหม่และมีทิศทางท่ีเป็นไปไดง่้ายท่ีสุดและ

ใกลท่ี้สุดเสมอ 

 

3.การสังเคราะห์การเคล่ือนไหว (Synthesis) 

ในสถาปัตยกรรม  ก็มีความสัมพนัธ์ของท่ีวา่งท่ีมีต่อกนัในหน่วยยอ่ยๆ อยูแ่ลว้ ในอาคาร

ต่างๆ ก็จะมีความสัมพนัธ์ระหวา่งหอ้ง หรือท่ีวา่งท่ีท าหนา้ท่ีแต่ละอยา่ง โดยความสัมพนัธ์นั้นมี

แนวความคิดของผูอ้อกแบบ  ใหย้นือยูบ่นเจตจ านงคท่ี์แตกต่างกนัออกไปหรืออาจจะไม่ไดใ้ห้

ความส าคญักบัประเด็นน้ีเลยก็ได ้ข้ึนอยูก่บัแนวความคิดของผูอ้อกแบบ  

การน าหน่วยของท่ีวา่งแต่ละส่วนมาประกอบกนัเขา้ หรือร้อยเรียงกนัเขา้เป็นกลุ่มของท่ีวา่ง

เพื่อประโยชน์ใชส้อยก็คือการออกแบบสถาปัตยกรรมนัน่เอง และในปฎกัขินยั(กลบักนั)  

สถาปัตยกรรมก็คือการร้อยเรียงท่ีวา่งข้ึนมาเป็นชุด,กลุ่ม ของท่ีวา่ง (Spatial) ซ่ึงการร้อยเรียงนั้นมี

เหตุผลท่ีแตกต่างกนัออกไปของผูอ้อกแบบหรือแตกต่างกนัตามบริบทของสถานท่ีนั้นๆ  

การร้อยเรียงท่ีวา่ง (Space) น้ีเป็นจุดก าเนิดของสถาปัตยกรรมไดว้ธีิหน่ึง เปรียบเสมือนการ

สร้างวากยสัมพนัธ์ (Syntax) ใหก้บัโคลงกลอน ของภาษาศาสตร์ ซ่ึงนยัยะส าคญัน้ีจะสามารถแทน

ค่า(Representation) ขอ้ความ/สาร (Message) ท่ีส่งมาจากผูท่ี้อยูใ่กลท่ี้สุดออกมาเป็นภาษาท่ีส่ือ

ความหมายอยา่งตรงไปตรงมาและเรียบง่ายท่ีสุด เป็นค า (Word of motion) ถา้เปรียบเป็นภาษาก็

เสมือนวา่เป็นค ากิริยา (Verb) นัน่เอง ในการเขา้รูปประโยคระหวา่ง ประธานและกรรม นัน่เอง 

4.แนวความคิดในการออกแบบที่ว่าง (Spatial design concept)  

 กระบวนวธีิหรือท่ีวา่งวธีิ (Hyperlink space) ในการเรียบเรียงหน่วยยอ่ยๆ ของท่ีวา่งข้ึนมา

เป็นองคป์ระกอบทางสถาปัตยกรรม ในท่ีน้ีจะเป็นการแทนค่าสาร (Message) ท่ีมนุษยส่์งออกมา

ใหก้บัคนท่ีอยูใ่กลชิ้ดท่ีสุดในสถานการณ์ของการเดินตามทางเดิน (Circulation) เช่นตลาดนดั (Flea 

market) 

 การเรียบเรียงท่ีวา่งในท่ีน้ีก็คือการเอาท่ีวา่งมาประกอบกนัตาม Message ของกฏการ

เคล่ือนไหว(Reynold Law) โดยขั้นตอนน้ีจะตอ้งมีการทดลองออกแบบ (Alternative) เพื่อใหไ้ด้

เคร่ืองมือท่ีเหมาะสมส าหรับน าไปพฒันาเป็นสถาปัตยกรรมในขั้นตอนต่อไป  
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ภาพท่ี 38 แสดงสรุประบบการเคล่ือนไหว (INTERACTION DIAGRAM) มาก าหนดจุดกิริยา  จะ
ได้คีเวิร์ด (KEYWORD)  ท่ีแปลงรูป (TRANFORM) ในลักษณะจุดต่อจุด (On by One)   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 จาก Interaction diagram เราจะเห็นไดว้า่ มีจุดของเวลาท่ีแสดงพฤติกรรม/กิริยา ท่ีสามารถ

เรียกไดด้ว้ยภาษาไดด้งัน้ี 

1. การสะทอ้น หรือการเดง้กลบั (Rebound) 
2. การเฉือนหรือบิด (Twist) 
3. การชนหรือการกระแทก (Bumping) 

 

ในกิริยาของสถานการณ์ทั้ง 3 แบบน้ี เม่ือน ามาสร้างท่ีวา่งวิธี (Hyperlink space) โดยการท า

ไดอะแกรมผนวกเขา้กบักฎของเรยโ์นลด ์ จะไดรู้ปแบบของท่ีวา่งจากการน าท่ีวา่ง 1 หน่วย ซ่ึงแทน

ดว้ยรูปทรงส่ีเหล่ียมปริมาตร มาผนวกแบบไม่เปล่ียนรูปแบบ (Combine) แต่เปล่ียนรูปแบบทางเดิน 

(Circulation) ซ่ึงใน Diagram จะแทนดว้ยพื้นท่ีสีด า และน ามารวมเขา้กบักฏ 3 ขอ้ของเรยโ์นลดท่ี์ละ

กฏเพื่อทดลองหารูปแบบท่ีเหมาะสมจะไดด้งัน้ี 



  41 

 

 

ภาพท่ี 39 แสดงผลกระทบท่ีเกิดจากการเคล่ือนไหวตามกฎท้ัง 3 ข้อ และเม่ือน ามาผสานกับท่ีว่างวิธี  
กจ็ะได้รูปแบบของ Typology ท่ีแตกแขนงออกไปได้หลากหลาย ตามแต่จะเลือกน าไปใช้กับการ
ออกแบบต่างๆ   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 จากภาพท่ี 39 จะเห็นไดช้ดัวา่ความสัมพนัธ์ระหวา่งกนั  ในลกัษณะจุดต่อจุด (word by 

word) ก็คือท่ีวา่งวธีิ (hyperlink space)  หรือการเช่ือมโยงพื้นท่ีดว้ยวธีิการใดๆ  ซ่ึงเป็นหวัใจส าคญั

ของการออกแบบสถาปัตยกรรมในคร้ังน้ีนัน่เอง 

 

ทีว่่างวิธี (hyperlink space)  ในการศึกษาคร้ังนีห้มายถึงส่วนเช่ือมโยงของท่ีว่าง หรือกระบวนการ

ใดๆ ท่ีใช้ร้อยเรียงท่ีว่างเข้าด้วยกัน  - ผู้ วิจัย 
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5.ทีว่่างวิธี (hyperlink space)   

จากการแปลงรูป (TRANSFORM) ใหก้บัทางเดิน (Circulation) ดว้ยการใชเ้คร่ืองมือช่ือ ท่ี

วา่งวธีิ (Hyperlink space) จากการวเิคราะห์ Interaction Diagram ไดส้ะทอ้นใหเ้ห็นความ

หลากหลายทางมิติของท่ีวา่งท่ีมีมากเพียงใด  นอกจาก Diagram จะสะทอ้นใหเ้ป็นความหลากหลาย

ซบัซอ้นของการเคล่ือนไหวของมนุษยแ์ลว้  ยงัสะทอ้นใหเ้ห็นวา่ท่ีวา่งวธีิจะสามารถมีบทบาทต่อ

การออกแบบไดม้ากเพียงใด 

ในความเป็นจริงแลว้ Interaction Diagram สามารถให ้Message ไดห้ลากหลายมิติมากยิง่

กวา่น้ี ซ่ึงก็ข้ึนอยูก่บัวา่เราตั้งกรอบของการสังเกตุการณ์ไวท่ี้ประเด็นใด เช่นมนุษยสัมพนัธ์ ความ

ตอ้งการ ความปลอดภยั ความสุข ภาวะความน่าสบาย ความเป็นส่วนตวั หรือประเด็นอ่ืนใด 

ในการศึกษาคร้ังน้ีจึงเลือกท่ีจะสังเกตุการณ์ (Survey) การเคล่ือนไหว (Motion) ในมิติท่ี

สอดคลอ้งกบัขอ้มูลส าคญัต่างๆ ท่ีไดค้น้ควา้มาจากบทท่ี 2 ซ่ึงจะเนน้ไปท่ีมิติทางดา้นกายภาพท่ี

ปรากฏข้ึนมา เพื่อให้เป็นภาพรวมของระบบการเคล่ือนไหว (Mankind motion system) ท่ีเรียบง่าย

และตรงไปตรงมาท่ีสุด เหมือนดงัเอกลกัษณ์ของการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิต  ซ่ึงไดก้ล่าวมาแลว้ใน

บทท่ีผา่นมานัน่เอง 

6.เคร่ืองมือในการออกแบบ (Tooling) 

 การพฒันาท่ีวา่งวธีิให้เป็นหน่วยยอ่ยท่ีสามารถ คงท่ีเอกลกัษณ์ของการเคล่ือนไหวเอาไว้

ไดม้ากท่ีสุด ก็คือการสังเคราะห์ (Synthesis) ใหรู้ปแบบท่ีไดจ้ากการท า Hyperlink space ถูกลดทอน

ลงจนเหลือรูปทรงพื้นฐานท่ีลดนอ้ยท่ีสุดและเรียบง่าย (Symply) 
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ภาพท่ี 40 แสดงการแปลงรูป (TRANSFORM) ของท่ีว่างวิธี (hyperlink space)  จะเห็นเอกลักษณ์
ของรูปทรงในส่วนท่ีเน้นสีแดง   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 41 แสดงการถอดรูป (Subdivide) ของท่ีว่างวิธี (hyperlink space)  จะเห็นเอกลักษณ์ของ
รูปทรงในส่วนท่ีเน้นสีแดง   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

กิริยาของการเคล่ือนไหว (VERB OF MOTION)  น าไปสู่กิริยาของท่ีวา่ง (VERB OF 

TYPOLOGY) จากการสร้าง ชุดของท่ีวา่ง  (TYPICAL SERIES)  จะเห็นส่ิงท่ีอยูต่รงกลางระหวา่ง

พื้นท่ีตั้งแต่ 2 ชุดข้ึนไป ในคอลมัน์ ต่างๆ คือเส้นเฉียง ท่ีเช่ือมระหวา่งจุด 2 จุด ข้ึนไป จากกิริยา 

(VERB) เพื่อเป็นเคร่ืองมือในการสร้างประโยค (clause) ข้ึนมา 

 การสังเคราะห์ (Synthesis) จนไดรู้ปทรง 3 เหล่ียม ท่ีเป็นผลลพัธ์จากการก าหนดจุดแบบ

เวคเตอร์ (Vector) ใหก้บัต าแหน่งท่ีไดจ้ากท่ีวา่งวธีิ จะไดรู้ปทรงสามเหล่ียมนานาประการ ท่ีมีทั้ง

ขนาดเล็ก ใหญ่ และรูปหยกัท่ีเกิดจากสามเหล่ียมประกอบกนัจนเกิดรูปทรงอ่ืนๆ ท่ีส่วนมากแลว้ก็

ยงัเป็นรอยหยกั ซ่ึงเม่ือพิจารณาดูแลว้ ก็ยงัมี Message ของทิศทางและต าแหน่งอยูใ่นรูปทรงเหล่าน้ี 

 ขั้นตอนต่อมาก็คือการทดลองน า Synthesis form กลบัเขา้มารวม (Merge) กบัรูปทรง

พื้นฐานท่ีเป็นตวัแทนของท่ีวา่ง 1 หน่วย เพื่อหาศกัยภาพของท่ีวา่งในเชิงของสถาปัตยกรรม 

 

 

ภาพท่ี 42 แสดงเอกลักษณ์ของรูปทรงในส่วนท่ีเน้นสีแดง เม่ือแยกองค์ประกอบจะได้รูปทรง
พืน้ฐานท่ีประกอบมาจากกรอบและเส้นเฉียงท่ีโยงจุดสองจุดเข้าด้วยกันตามทิศทางการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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เม่ือน ารูปแบบเหล่าน้ีมาลดทอนจนเหลือรูปแบบท่ีเป็นเอกลกัษณ์ (Unique Form) ก็จะไดด้งัภาพน้ี 

        

ภาพท่ี 43 แสดงการประกอบ (Tectonic) ของท่ีว่างจากการใช้เอกลักษณ์ของกิริยา (Unique of Verb) 
มาสร้างประโยคเป็นท่ีว่าง (Organization Space) ขึน้มา   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพการทดลองดา้นบนแสดงองคป์ระกอบทางสถาปัตยกรรม (Order Of Architecture) ท่ี

ประกอบดว้ยขอ้มูลของระบบการเคล่ือนไหวแลว้ (Mankind Motion System)  โดยจะได ้Shelter ท่ี

มีระนาบเอียงซ่ึงเกิดจากรูปทรงพื้นฐานท่ีเป็นสามเหล่ียมท่ี Representation จาก Interaction diagram 

ซ่ึงหากน ามาใชอ้อกแบบเป็นท่ีวา่งทางสถาปัตยกรรม จะเกิดผลต่อการรับรู้ในเร่ืองทิศทางเกิดข้ึนต่อ

ประสาทสัมผสัของผูค้นแลว้ในระดบัหน่ึง  

 

ภาพท่ี 44 แสดงปรากฏการณ์ของการเคล่ือนไหว ซ่ึงมท้ัีงหน่วยย่อย และภาพรวมใหญ่  จากภาพย่ิง
เห็นชัดถึงหลักตรรกกะการเคล่ือนไหวท่ีเร่ิมจากหน่วยเลก็ๆ ท่ีใกล้ชิดกัน    
ท่ีมาภาพ  http://susan-fama.blogspot.com/2010/10/human-stain.html 

http://susan-fama.blogspot.com/2010/10/human-stain.html
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7.มติิทีห่ลากหลายของระบบการเคล่ือนไหว (Multiple dimensions of motion diagram) 

 แนวความคิดในล าดบัถดัมาก็คือการตระหนกัถึงความเป็นจริงวา่ในสถานการณ์ท่ีเป็นจริง

แลว้ การเคล่ือนไหวมีจ านวนของคนท่ีมากกวา่การวิเคราะห์ในจ านวนคนไม่มาก ดงันั้นแลว้ จะท า

การทดลองรูปทรงท่ีเกิดจากการเอา Shelter มา Merge กนัตามเหตุปัจจยัต่างๆ ทั้ง จ  านวน ทิศทาง 

ดว้ยท่ีวา่งวธีิ (Hyperlink space) ตาม Interaction diagram อีกเช่นเดิม 

 

ภาพท่ี 45 แสดงระบบการเคล่ือนไหวและการครอบครองท่ีว่าง  เป็นผลให้มท่ีีว่างหลากหลายแบบ    
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 จากภาพเราจะเห็นไดช้ดัเจนวา่ระบบการเคล่ือนไหว จะมีหลายชุดของแต่ละกลุ่มปฎิ

สัมพนัธ์ และเม่ือกลุ่มมาอยูใ่กลก้นั ก็เท่ากบัวา่มีระบบความสัมพนัธ์หลายๆ ชุดในพื้นท่ีเดียวกนั 

และมีสถานการณ์ท่ีแตกต่างกนัอีกดว้ยเช่น 

 1.เม่ือหยดุอยูก่บัท่ี โดยคนหน่ึงคน 

 2.เม่ือมีคนสองคนหยดุอยูใ่กลก้นั 

 3.เม่ือคนหน่ึงคนเคล่ือนไหวไปขา้งหนา้ 

 4.เม่ือคนหลายคนเคล่ือนไหวไปขา้งหนา้พร้อมๆ กนั 

 5.เม่ือคนสองคนเคล่ือนท่ีมาใกล้ๆ  กนั 
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 6.เม่ือรูปแบบปฎิสัมพนัธ์ท่ีหลายหลายอยูใ่นบริเวณเดียวกนั และทุกๆ คนไดจ้ดัการการ

เคล่ือนไหวตวัเอง (Self-organization) 

 

ภาพท่ี 46 แสดงล าดับขัน้ (Hierarchy) ของการก่อเกิดท่ีว่างและการครอบครองท่ีว่าง (Occupy) ซ่ึง
จะมไีด้หลายแบบ ท้ังแบบเครือข่าย แบบรวมศูนย์ แบบกระจาย 
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 กลุ่มของการเคล่ือนไหวหลายๆ กลุ่มเม่ือมาอยูใ่นพื้นท่ีเดียวกนัก็ยอ่มท าใหส้ามารถสังเกตุ

รูปแบบไดต่้างๆ กนั เช่น  

1.แบบมีหลายศูนยก์ลาง และทั้งหมดมีจุดสนใจอยูท่ี่ก่ึงกลาง 

2.แบบ Chaos คือทุกคนไม่มีจุดมุ่งหมายชดัเจน เป็นการเคล่ือนท่ีอยา่งอิสระ มีเพียงการ

ตอบสนอง(Reaction) ต่อคนท่ีอยูใ่กลท่ี้สุด  ในระดบัท่ีพอเพียงท่ีจะครอบครองพื้นท่ีวา่งเป็นรัศมี 

0.60 ม. หรือใกลเ้คียงเท่านั้น 

3.แบบทั้งหมด มีจุดศูนยก์ลางเดียวกนั                     

  

ภาพท่ี 47 แสดงการซ้อนทับ (Super-Position) คือการครอบครองท่ีว่างโดยคนหลายกลุ่ม  จนเกิดชุด
ของท่ีว่างท่ีมกีารใช้งานต่างกันในเวลาเดียวกัน   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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 จากท่ีกล่าวมาขา้งตน้ แสดงวา่การซอ้นทบักนัของชุดความเคล่ือนไหว (Super-position) ได้

เกิดข้ึนอยูเ่สมอในสถานการณ์ของการเคล่ือนไหวจริงๆ เม่ือเราเลือกท่ีจะวิเคราะห์แต่ละ

ส่วนประกอบท่ีกระจายอยูต่ามจุดต่างๆ ในพื้นท่ี อยา่งอิสระ และมีการเกิด-ดบั ของสถานการณ์อยู่

เสมอ เป็นวฎัจกัรของระบบการเคล่ือนไหว 

 

 

ภาพท่ี 48 แสดงระบบการเคล่ือนไหวมหีลายแบบและเกิดขึน้-ตั้งอยู่-ดับไป เป็นวฎัจักร 
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

8.สรุปส่ิงที่ได้จากการทดลองสร้างอค์ประกอบจากระบบการเคล่ือนไหว 

ระบบการเคล่ือนไหวของมนุษย ์(Mankind motion system) มีเอกลกัษณะท่ีแตกต่างไปจาก

ส่ิงมีชีวติอ่ืนๆดงัน้ี 

1.มีการเคล่ือนท่ีไปขา้งหนา้ในแนวราบ และครอบครองพื้นท่ี รัศมี 0.60 ม.แบบพลวติั 

(Dynamic)  

2.มีเจตนาในการเคล่ือนไหวโดยอิงจากความสามารถในการมองเห็นโดยมองไปขา้งหนา้

แบบมุมป้าน และเคล่ือนไปในทิศในก าหนดเท่าน้ีเสมอ ถา้ทิศทางมากกวา่น้ีก็จ  าเป็นตอ้งหยดุและ

เล้ียวแบบหกัมุมฉากหรือกลบัตวั 

3.ปฎิกิริยาโตต้อบจากคนอ่ืนๆ ท่ีอยูใ่กล้ๆ  ในลกัษณะท่ีคนอ่ืนคือสภาพแวดลอ้มท่ีตอ้ง

ตดัสินใจ และในขณะเดียวกนัตนเองก็เป็นสภาพแวดลอ้มของผูอ่ื้นเช่นกนั  เม่ือเป็นดงัน้ีการ

เคล่ือนไหวโดยกฏของเรยโ์นลด ์ก็จะซบัซอ้นข้ึนในสถานการณ์จริงและอาจจะสังเกตุไดย้ากใน

บางคร้ัง 
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9.การทดลองออกแบบ (Experiment design)  

จากเร่ืองท่ีวา่งวธีิ (Hyperlink space) ท่ีน าพาเรามาสู่การไดเ้คร่ืองมือเป็นรูปทรงกายภาพ

คลา้ยสามเหล่ียม ท่ีบิดทิศทางต่างๆ ไปตามทิศทางการเคล่ือนไหว มีขนาดสั้นยาวตามแรงของการ

เคล่ือนไหว ถา้สั้นก็คือเคล่ือนไหวชา้ ถา้ยาวก็คือเคล่ือนไหวเร็ว   

 

ภาพท่ี 49 แสดงการน า Interaction Diagram สร้างเคร่ืองมือในการออกแบบ   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

 

ภาพท่ี 50 แสดงเคร่ืองมือในการออกแบบท่ีได้ อ้างอิงกับปริมาณและทิศทางการเคล่ือนไหว  
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 เม่ือน าไดอะแกรมการของการปฎิสัมพนัธ์ (Interaction Diagram) มาท าการก าหนดจุดแบบ

สามมิติ จะพบวา่ความสัมพนัธ์ระหวา่งสามเหล่ียมแต่ละช้ินไดถู้กยดึโยงดว้ยเส้นท่ีลากจากจุด

ก่ึงกลางของคนแต่ละคน จนกระทัง่เกิดรูปทรง (Form) ข้ึนมารูปทรงหน่ึง 



  50 

 

ภาพท่ี 51 แสดงการแปลงรูปของท่ีว่างพืน้ฐานธรรมดาให้ระนาบผนังช่วยบอกข้อความให้กับผู้ใช้
พืน้ท่ี  
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

รูปทรงหรือ Form ท่ีประกอบไปดว้ยขอ้ความ (Message) น้ี ไดพ้ฒันาตวัเองเป็น Tectonic 

หรือตรรกะการประกอบข้ึนมาของรูปทรง ท่ีมีปฎิสัมพนัธ์กบัการเคล่ือนไหวของคนแบบป้อน

ขอ้ความ (Message) กลบัสู่การตดัสินใจเคล่ือนไหวในล าดบัขั้นถดัไปจากการเคล่ือนไหว 

Tectonic ท่ีไดม้าน้ีสามารถท่ีจะสร้างข้ึนมาดว้ยวธีิการง่ายๆ คือการบิดเบือน ปริมาตร

ส่ีเหล่ียมจนกลายเป็นรูปทรงอนัหน่ึงซ่ึงบรรจุปริมาตรท่ีเป็นท่อบิดเกลียว มีระนาบดา้นขา้ง 

(Shelter) ท่ีค่อยๆ ป้อนมุมของระนาบส่งไปสู่ส่วนถดัไป ซ่ึงเม่ือขอ้ความ (Message) น้ีป้อนกลบั

ไปสู่การรับรู้ของมนุษย ์ก็จะส่งผลมาสู่การเคล่ือนไหว ให้สอดคลอ้งกบัทิศทางท่ีไดรั้บขอ้ความ 

(Message) มานัน่เอง 

 

ภาพท่ี 52 แสดงการเคล่ือนไหวเม่ือสายตาปะทะกับระนาบผนังท่ีบิดเบือนและบ่งชีบ้างส่ิงให้รับรู้ 
การตอบโต้กับพืน้ท่ีของมนุษย์ด้วยการเคล่ือนไหวกจ็ะสอดคล้องกัน 
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ขั้นตอนต่อมาก็คือการปรับแต่งรูปทรงใหมี้คุณสมบติัอ่ืนๆ เช่น 1.การไดรั้บแสง 2.การบอก

ขอ้ความ (Message)  ไดม้ากกวา่ 1 ขอ้ความ โดยการ แจง้ขอ้ความท่ี 1 ก่อนแลว้แจง้ขอ้ความถดัไป ก็

จะออกแบบใหมี้การบิดกลบัของ tectonic 2 คร้ัง จนกระทัง่ไดรู้ปทรงน้ี 

 

                

ภาพท่ี 53 แสดงการแปลงรูป (TRANSFORM) ของท่ีว่างวิธี (hyperlink space)  และลดทอนจนเหลือ
เอกลักษณ์ (Unique)   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

จากภาพแสดงการบ่งช้ีทิศทาง จากผลลพัธ์ในการศึกษาเพื่อสร้างองคป์ระกอบของท่ีวา่ง

จากเคร่ืองมือในการออกแบบท่ีไดม้า 

 

10.ทางเลือกอ่ืนๆในการออกแบบ (Alternative design)  

 ทางเลือกอ่ืนๆ นอกจากการสร้าง Shelter ท่ีมี Message แลว้ ยงัสามารถออกแบบรูปทรงอ่ืน

ใดไดบ้า้งในการสร้างปฎิสัมพนัธ์ระหวา่งคนกบัท่ีวา่ง  จากเร่ืองการเบียดเสียดลม้ทบักนัในระหวา่ง

พิธีฮดัจ(์บทท่ี 2 หนา้ ...) ท าใหต้ระหนกัไดว้า่การมีบางส่ิงท่ีเป็นรูปทรงวางลงในท่ีวา่ง สามารถท า

ใหม้วลรวมของการเคล่ือนไหวชา้ลงได ้เป็นผลใหค้นตอ้งเปล่ียนแปลงวธีิการเคล่ือนไหว ไปเป็น

อยา่งใดอยา่งหน่ึงท่ีสอดคลอ้งกบั “บางส่ิง” ท่ีวางลงไปนั้น 
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ภาพท่ี 54 แสดงการบ่งชีทิ้ศทาง ด้วยองค์ประกอบบแบบอ่ืนๆ บ้าง เพ่ือศึกษาผลลัพธ์ของการมปีฎิ
สัมพันธ์ของผู้ใช้พืน้ท่ี  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 จากการศึกษาจะสรุปไดว้า่ รูปแบบของสถาปัตยกรรมท่ีเป็นเอกลกัษณ์ขอการเคล่ือนไหว 

สามารถระบุทิศทางของการเคล่ือนไหว  ในลกัษณะ สัญญะ (Sign) และมีแสงในท่ีวา่งท่ีตกกระทบ

ในระนาบเฉียง ท าใหผู้ส้ัญจรทราบถึงทิศทางท่ีจะเคล่ือนไหวต่อไป  สอดคลอ้งกบักฏการ

เคล่ือนไหวไดท้ั้ง สามขอ้ โดยใชร้ะนาบน้ีช่วยใหก้ารเคล่ือนไหวไปยงัพื้นท่ีท่ีตอ้งการเพื่อร่วมปฎิ

สัมพนัธ์ (Interaction) หรืออยา่งใดอยา่งหน่ึงในกฏทั้งสามขอ้ 

 เพื่อใหเ้กิดความเขา้ใจมากยิง่ข้ึน  จะน าท่ีวา่งมาผนักิริยาต่อกนัจนเกิดรูปประโยคท่ีมี ดว้ย

เคร่ืองมือในการออกแบบท่ีไดม้าดงัน้ี  

  

ภาพท่ี 55 แสดง Functional Diagram ของท่ีพักอาศัย จาก Architect data  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 



  53 

เร่ิมตน้จากการน าฟังชนัของระบบความสัมพนัธ์(Syntax) ของท่ีวา่ง (Space) แบบท่ีพกั

อาศยั (Resident)   ท่ีมีระดบัการเขา้ถึงพื้นท่ีโดยผา่นโถงกลาง และทางเดินยอ่ยเพื่อแตกแขนงเขา้สู่

พื้นท่ีต่างๆ เป็นล าดบั ซ่ึงเป็นการออกแบบโดยทัว่ๆ ไป  ท่ีมาจาก Architect data และน ามาทดลอง

จดัเรียงข้ึนมาใหม่ 

1.จดัเรียงแบบอนุกรม จะไดด้งัภาพบนขวา 

2.จดัเรียงแบบซอ้นทบั จะไดด้งัภาพขวาล่าง 

 ขั้นตอนต่อไปคือการน า Spatial ผนัตวัไปต่างๆ เพื่อศึกษาตามแนวคิดของระบบการ

เคล่ือนไหว ในลกัษณะการทดลองออกแบบ  

 1.การทดลองแบบใช ้ท่ีวา่งวิธี เป็นเคร่ืองมือ หารูปแบบความสัมพนัธ์ท่ี Impact กบัระบบ

การเคล่ือนไหว 

 2.การทดลองเอาสถาการณ์ของการใชส้อยพื้นท่ีแบบตลาดนดั (Flea market) มาท าการวาง

ส่ิงใดส่ิงหน่ึงลงไปในพื้นท่ี  เพื่อใหเ้กิดผลลพัธ์ ท่ี Impact กบัระบบการเคล่ือนไหว 

11.การทดลองแบบใช้ ที่ว่างวิธี เป็นเคร่ืองมือ หารูปแบบความสัมพนัธ์ที่ Impact กบัระบบการ

เคล่ือนไหว 

 การทดลองใชก้ารเช่ือมต่อของท่ีวา่งจาก Funtion Diagram ท่ีมาจาก Architect data เพื่อหา

ศกัยภาพทางการออกแบบท่ีไดจ้ากการใชท่ี้วา่งวธีิ เป็นเคร่ืองมือในการออกแบบ 

 

ภาพท่ี 56 แสดงปริมาตรของพืน้ท่ีแบบ 3 มิติ เม่ือเรียงกันในแนวระนาบ 2 มิติ ตามล าดับการเข้าถึง
โดยใช้หลักความเป็นส่วนตัวไปถึงสาธารณะ  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 57 แสดงการทดลองน าแกนท่ีว่างทบกลับซ้อนทับกัน แต่ยงัคงรักษาล าดับการเข้าถึงแบบเดิม
เอาไว้ 
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 58 แสดงทดลองคร้ังท่ี 2 น าเอาแกนสัญจรแยกออกจากกันโดยกฏการเคล่ือนไหวข้อท่ี 2  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 



  55 

 

 

ภาพท่ี 59 แสดงทดลองคร้ังท่ี 3 ออกแบบให้แกนสัญจรตั้งเช่ือมโยงกันในแนวด่ิง และยงัคง
รักษาการเข้าถึงในแบบส่วนตัว-สาธารณะเอาไว้อยู่   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 จากการทดลองทั้ง 3 คร้ังจะเห็นไดว้า่การเช่ือมต่อกนัของท่ีวา่งในแบบเดิมท่ีใชโ้ครงสร้าง

เป็นหลกัสามารถช่วยใหร้ะบบการเคล่ือนไหวแสดงตวัออกมาไดน้อ้ยมาก  สาเหตุก็เพราะวา่การ

เคล่ือนไหวสามารถมีทิศทางท่ีเป็นอิสระไดม้ากกวา่ทิศ 90 องศาหรือตั้งฉากของระบบโครงสร้าง

ระนาบ พื้น ผนงั และหลงัคาแบบเดิมๆ ได ้ พื้นท่ีๆ เปิดโอกาสใหก้ารเคล่ือนไหวไดมี้ปฎิสัมพนัธ์จึง

ควรจะมีระนาบท่ีไม่ใช่อยูใ่นแนว 90 องศาเท่านั้น 
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ภาพท่ี 60 แสดงการบิดเบือนทางกายภาพเข้ามาแปลงรูปท่ีว่างท่ีเช่ือมต่อกันแบบเดิมแล้วจะพบว่ามี
การให้ข้อมลูเร่ืองทิศทางเข้ามาช่วยให้การเคล่ือนไหวมปีฎิสัมพันธ์กับท่ีว่างแบบเดิมในแบบแกน
นอน   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 61 แสดงการบิดเบือนทางกายภาพด้วยองศาการบิดเบือนท่ีมากขึน้กว่าเดิมจะพบว่ามกีารให้
ข้อมลูเร่ืองทิศทางเข้ามาช่วยให้การเคล่ือนไหวมปีฎิสัมพันธ์กับท่ีว่างแบบเดิมในแบบแกนนอน 
แล้วยงัส่งผลในเร่ือง “ความรู้สึก” อีกด้วย โดยรูปทรงท่ีมมีุมแหลมคมท าให้พืน้ท่ีมคีวามน่าต่ืนเต้น
เม่ือเข้าไปมปีฎิสัมพันธ์  
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 62 แสดงการบิดเบือนมาให้กับการเช่ือมต่อในแนวตั้งจะพบว่าสามารถมองเห็นทิศทาง
เหล่านั้นได้จากระยะใกล Extimate เหมาะท่ีจะใช้ปฎิสัมพนัธ์โดยการมองเห็นและบอกข้อมลู ส่วน
ความรู้สึกท่ีได้รับจะน้อยกว่าแบบท่ีการบิดเบือนอยู่ใกล้ชิดในระยะ Intimate  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

12.การทดลองเอาสถาการณ์ของการใช้สอยพืน้ที่แบบตลาดนัด (Flea market) มาท าการวางส่ิงใด

ส่ิงหน่ึงลงไปในพืน้ที ่ เพ่ือให้เกดิผลลพัธ์ ที ่Impact กบัระบบการเคล่ือนไหว 

การทดลองน าแนวคิดเร่ืองการบิดเบือนมาใชก้บัการวางผงัตลาดนดัหรือ flea market ซ่ึง

เป็นชนิดของ Typology  อีกรูปแบบหน่ึง มีการใชส้อยแบบเดียวกนัในพื้นท่ีกวา้งขวาง ซ่ึงแตกต่าง

จากท่ีพกัอาศยัท่ีมีการใชส้อยหลายแบบในท่ีเดียวกนัในพื้นท่ีไม่มาก 

 

ภาพท่ี 63 แสดงรูปแบบตลาดนัดแบบเดิมท่ีจัดเรียงพืน้ท่ีตามการใช้สอยโดยอิงตามหลัก Architect 
data และ ระบบ Modular  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 64 แสดงรูปแบบตลาดนัดแบบเดิม และเพ่ิมเติมด้วยการน าเอาท่ีว่างแบบคอร์ทยาร์ด มาใส่ลง
ในพืน้ท่ี ซ่ึงกถื็อว่าเป็นการบิดเบือนอีกรูปแบบหน่ึงเพ่ือหวงัผลให้ปฎิสัมพันธ์กับการเคล่ือนไหว
เช่นเดียวกัน 
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 65 แสดงท่ีว่างท่ีขาดหายไปและเปลี่ยนเป็นท่ีว่างเพ่ือรองรับกิจกรรมท่ีแตกต่างออกไป ท าให้
การสัญจรเดิมมปีฎิกิริยาต่อพืน้ท่ีในทันที โดยอาจจะเข้าไปมส่ีวนร่วมในพืน้ท่ีนั้นโดยหลัก 
Cohesion หรือการ Separate กไ็ด้   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 



  59 

ภาพท่ี 66 แสดงแนวแกนสัญจรจากระบบ Modular ได้เกิดปฎิสัมพันธ์กับการเคล่ือนไหว โดยมี
พืน้ท่ีแบบคอร์ทยาร์ด ท่ีมาช่วยให้เกิดความแตกต่างให้การเคล่ือนไหวมทีางเลือกของกิจกรรมมาก
ขึน้   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 67 แสดงภาพเซนทรัลปาร์ค คือพืน้ท่ีๆ มคีวามแตกต่างกับพืน้ท่ีแบบ Modular ของผงัเมือง
นิวยอร์ค สามารถสร้างความทรงจ าในพืน้ท่ีได้อย่างชัดเจน  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 68 แสดงการใช้องค์ประกอบท่ีบ่งบอกทิศทางท่ีมีองศาแตกต่างออกไปจากทิศตั้งฉาก  วางลง
บนพืน้ท่ีอย่างจงใจ ให้เกิดปฎิกิริยากับการเคล่ือนไหว  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 69 แสดงการเคล่ือนไหวสามารถมทีางเลือกได้มากขึน้กว่าการเคล่ือนไหวแบบเดิม  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 จากการทดลองออกแบบท่ีวา่งดว้ย Typology ทั้งสองชนิดแลว้ พบวา่ Idenity ของระบบ

การเคล่ือนไหวสามารถสร้างปฎิสัมพนัธ์กบัการครอบครองท่ีวา่งไดจ้ริง จนกระทัง่พื้นท่ีไดเ้กิด

ประสบการณ์และสั่งสมเป็นความทรงจ าต่อพื้นท่ียอ่ยในแต่ละส่วน  ซ่ึงมิติเหล่าน้ีเป็นองคป์ระกอบ

ท่ีช้ีวดัคุณภาพของพื้นท่ีวา่สามารถสร้างความรู้สึกท่ีดีใหก้บัการเขา้มามีปฎิสัมพนัธ์กบัพื้นท่ีมาก

นอ้ยเพียงใด  

13.สรุปส่ิงที่ได้จากการทดลองออกแบบ 

 จากการท าลองออกแบบเพื่อสร้างองคป์ระกอบทางสถาปัตยกรรม พบวา่ การทดลองแบบ

ต่างๆ มีความสัมพนัธ์กบัหวัขอ้ของการศึกษามากนอ้ยแตกต่างกนั  ดงันั้นการเลือกใชว้า่จะน าส่ิงใด 

ไปสร้างความสัมพนัธ์กบัท่ีตั้งท่ีจะสร้างสถาปัตยกรรมข้ึนมา ก็เป็นหนา้ท่ีของผูอ้อกแบบท่ีตอ้งคิด

วเิคราะห์อยา่งแยบคาย และวางการออกแบบลงไปอยา่งมีนยัยะส าคญั เพื่อใหส่ิ้งท่ีวางไวเ้ป็น

แนวความคิดในการออกแบบ  ส่งผลท่ีเด่นชดัต่อการออกแบบท่ีวา่งจากระบบการเคล่ือนไหวของ

มนุษย ์(Mankind motion system as the space organization) 
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บทที ่4 

การออกแบบสถาปัตยกรรม 

 

ในบทน้ีประกอบไปดว้ย 4 ส่วนคือ  

 1.การวเิคราะห์ท่ีตั้ง  

 2. Architecture space design 1  

 3. Architecture space design 2 

 4.สรุปส่ิงท่ีไดจ้ากการออกแบบ 

1.การวิเคราะห์ทีต่ั้ง 

 การวเิคราะห์พื้นท่ีในบทน้ีเพื่อท่ีจะศึกษาปัญหาและศกัยภาพในมิติของการเคล่ือนไหวและ

ส่วนท่ีเก่ียวขอ้งเพื่อใชเ้ป็นขอ้มูลในการออกแบบต่อไป ประกอบไปดว้ย 

 1.1.ขอ้มูลเบ้ืองตน้เก่ียวกบัพื้นท่ีตั้งโครงการ   

1.2.โปรแกรมการออกแบบโครงการ 

1.3.การวเิคราะห์ปัญหาและศกัยภาพการเคล่ือนไหว จากระบบการสัญจร  

และสภาพแวดลอ้มทางกายภาพ 

 1.4.การวเิคราะห์ปัญหาและศกัยภาพกิจกรรมท่ีส่งผลใหเ้กิดการเคล่ือนไหว 

 1.5.เสนอแนวทางในการออกแบบและวางผงัโครงการ 

1.1 ข้อมูลเบื้องต้นเกีย่วกบัพืน้ที่ตั้งโครงการ 

 โครงการมีช่ือวา่ BOX SPACE Ratchayothin เป็นโครงการคอมมูนิต้ีมอลล ์(Community 

mall) ท่ีมีกิจกรรมทั้งทางดา้นจ าหน่ายสินคา้และบริการ  มีร้านคา้แบบถาวรและแบบชัว่คราว Flea 

market  ผูอ้อกแบบโครงการไดใ้ชแ้นวความคิดเก่ียวกบัระบบโมดูล่าในการวางผงัพื้นท่ีใชส้อย และ

ก าหนดระยะขนาดของพื้นท่ีดว้ยขนาดของตูค้อนเทนเนอร์   



  62 

สถานท่ีตั้งอยูด่า้นทิศใตข้องถนนรัชดาภิเษกบริเวณใกลก้บัแยกรัชโยธิน  ซ่ึงแต่เดิมมีการ

สัญจรดว้ยรถยนตแ์ละผูค้นท่ีหนาแน่นมาก  ในช่วงเวลาเร่งด่วน   

โครงการ BOX SPACE@Ratchayothin 

มีท่ีตั้งอยูท่ี่ 20/126 ถนน รัชดาภิเษก แขวง จตุจกัร เขต จตุจกัร กรุงเทพมหานคร 10900  มี

เวลาเปิด ปิด โครงการตั้งแต่ 8.00-24.00 น. 

 ท่ีตั้งโครงการมีพื้นท่ีดิน 14,000 ตรม.  

 ทศิเหนือ-อยูติ่ดถนนรัชดาภิเษก 

 ทศิใต้-อยูติ่ดกบัท่ีพกัอาศยัขนาด 2-4 ชั้น 

 ทศิตะวนัตก-อยูติ่ดกบัอาคารส านกังานตึกสูงขนาดใหญ่(ธ.ไทยพานิชย)์ 

 ทศิตะวนัออก-อยูติ่ดกบัอาคารพานิชย ์สูง 4 ชั้น 

 

 

ภาพท่ี 70 แสดงท่ีตั้งของโครงการท่ีเลือกน ามาศึกษาและออกแบบ   
ท่ีมาภาพ www.BOX SPACE Ratchayothin.com 
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ภาพท่ี 71 แสดงสถานท่ีรอบท่ีตั้งโครงการ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 72 แสดงบริเวณโดยรอบโครงการ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 73 แสดงผงับริเวณโดยรอบโครงการ   
ท่ีมาภาพ Google map 

 

 

ภาพท่ี 74 แสดงผงับริเวณโดยรอบโครงการ  
 ท่ีมาภาพ Google map 
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1.2 โปรแกรมการออกแบบโครงการ 

โครงการ  BOX SPACE Ratchayothin มีลกัษณะเด่นของโครงการคือการออกแบบดว้ยการ

ใชร้ะบบโมดูล่าของตูค้อนเทนเนอร์ มาใชเ้ป็นหน่วยพื้นฐานของพื้นท่ีในการก าหนดหน่วยท่ีวา่ง

ทางสถาปัตยกรรม  และมีศกัยภาพท่ีดีคืออยูใ่กลก้บัแหล่งท่ีมีชุมชนหนาแน่นเป็นยา่นธุรกิจและ

ส านกังานท่ีส าคญัจุดหน่ึง  อยูใ่กลก้บัโครงข่ายรถไฟฟ้าใตดิ้น และสถานศึกษาคือ

มหาวทิยาลยัเกษตรศาสตร์ และเป็นจุดท่ีสามารถเดินทางไปสถานท่ีต่างๆ ไดห้ลายเส้นทางเพราะมี

จุดตดัของถนนอยูใ่กลแ้ละมีตรอกซอกซอยมากมายในบริเวณน้ี  ดว้ยเหตุน้ียา่นรัชโยธินจึงมีท่ีพกั

อาศยัในแบบตึกสูง คอนโดมิเนียมมากมาย เป็นเหตุใหมี้ประชากรอาศยัอยูอ่ยา่งหนาแน่น 

   

ภาพท่ี 75 แสดงตู้คอนเทนเนอร์มขีนาด 20 ฟุต และ 20 ฟุต และขนาดความกว้างรถบรรทุกคือ 8.45 
ฟุต 
ท่ีมาภาพ  https://www.eurobricks.com/forum/ 

 

 ขนาดของตูค้อนเทนเนอร์มีมิติท่ีสอดคลอ้งไปกบัขนาดของรถบรรทุกขนาดใหญ่ท่ีสุดท่ีจะ

สามารถวิง่บนทอ้งถนนกบัรถทัว่ไปได ้คือมีขนาดความกวา้ง 2.34 ม. สูง 2.28 ม. ความยาวท่ีนิยม

น ามาใชด้ดัแปลงเป็นอาคารคือขนาด 20 ฟุต หรือ 6.0 ม.และขนาด 40 ฟุต คือ 12 ม.  มิติของตูค้อน

เทนเนอร์น้ี มีความสอดคลอ้งกบัมิติของร้านคา้ขายแบบเบด็เตล็ด แผงคา้ในตลาดและ

หา้งสรรพสินคา้ ท่ีนิยมกนัทัว่โลกคือกวา้ง 2.5-3 ม. (6-9 ฟุต) (Life between building,jan 

kehl,2011)   

 

https://www.eurobricks.com/forum/
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ภาพท่ี 76 แสดง ซ้าย- ถนนตลาดในประเทศสิงคโปร์ ระยะห่างของแผงค้าในตลาดท่ัวโลกมขีนาด
เท่ากันคือ 2-3 ม.  ขวา-ทางเดินในห้างสรรสินค้า 
ท่ีมาภาพ Life betweenbuilding,jankehl,2011,https://www.khaosod.co.th/economics/news_492986 

 

เม่ือผูอ้อกแบบโครงการไดน้ าขนาดของตูค้อนเทนเนอร์มาวางผงัโครงการ และออกแบบ

อาคาร  ก็จะท าให้เกิดทั้งขอ้ดีและขอ้เสีย ในภาพรวม ดงัน้ี  

ศักยภาพ – สามารถประหยดัโครงสร้างของอาคารลงไดเ้พราะตูค้อนเทนเนอร์มีความ

แขง็แรงมากสามารถใชผ้นงัรับน ้าหนกัซอ้นกนัเองไดห้ลายชั้น,มีความสอดคลอ้งกบัขนาดของแผง

คา้อยูแ่ลว้จึงมีความลงตวัในการออกแบบ 

ปัญหา-การก าหนดแบบเจาะจงของขนาด ท าใหไ้ม่สามารถยดืหยุน่ต่อการปรับเปล่ียน

ร้านคา้ไดใ้นอานาคตและร้านบางร้านเช่น ร้านอาหารก็ไม่สามารถขยายตามสเกลของตูค้อนเทน

เนอร์ได ้ตอ้งใชผ้นงัตูค้อนเทนเอนร์ขยายออกไปตามความตอ้งการ และใชเ้พียงรูปลกัษณ์ของผนงัตู้

คอนเทนเนอร์มาสร้างบรรยากาศเท่านั้น 
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ภาพท่ี 77 แสดงผงับริเวณของโครงการ  
ท่ีมาภาพ www.BOX SPACE Ratchayothin.com 

 

สถาปนิกวางผงัตามโปรแกรมการออกแบบโดยแบ่งกลุ่มของ Zoning ออกเป็น 4 โซนคือ 

 1.ZONE A อาคาร 2 ชั้น มีลกัษณะการออกแบบจากตูค้อนเทนเนอร์  มีร้านคา้ถาวรต่างๆ 

 2.ZONE B อาคาร 1 ชั้น มีลกัษณะการออกแบบจากตูค้อนเทนเนอร์  มีร้านคา้ถาวรต่างๆ 

 3.ZONE C พื้นท่ีวา่งเปล่า ส าหรับตลาดนดั Flea market จดัทุกวนั ศุกร์-เสาร์-อาทิตย ์

 4.ZONE D อาคาร 1 ชั้น Service Zoneเป็นส านกังานนิติบุคคล หอ้งน ้า Storage รปภ. และ

ท่ีจอดรถ 
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ภาพท่ี 78 แสดงแปลนอาคาร A 1  
 ท่ีมาภาพ www.BOX SPACE Ratchayothin.com 

 

 

ภาพท่ี 79 แสดงแปลนอาคาร A 2  
ท่ีมาภาพ www.BOX SPACE Ratchayothin.com 
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อาคาร A แบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ A1 และ A2  ก่อสร้างดว้ยโครงสร้างเหล็กและตูค้อนเทน

เนอร์  เป็นส่วนไฮไลน์ของโครงการและเป็นสัญลกัษณ์ของโครงการ มีการใชตู้ค้อนเทนเนอร์มา

ออกแบบป้ายโครงการไดอ้ยา่งชดัเจนสังเกตุเห็นไดง่้ายเป็นเอกลกัษณ์จากทอ้งถนนและระยะใกล 

 

 

ภาพท่ี 80 แสดงทัศนียภาพอาคาร A   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ปัญหา  

1.การขาดปฎสัิมพนัธ์ ของ User กบัท่ีวา่ง ในอาคาร A คือการท่ีชั้น 2 ไม่มีคนเขา้ไปใช้

พื้นท่ีคือร้านอาหารสินคา้และบริการเท่าท่ีควร  ทั้งๆ ท่ีระยะในการเดินไม่ใกล และยงัมีหอ้งน ้าอีก

ดว้ย จากการข้ึนไปส ารวจพื้นท่ีพบวา่  การเขา้ถึงพื้นท่ีนั้นขาดป้ายบอกทางข้ึนชั้น 2 และตวั 

Typology เองก็มีการปฎิสัมพนัธ์กบั user นอ้ย ไม่สามารถมองเห็นบนัไดทางข้ึนหรือวิธีการอ่ืนใดท่ี

จะข้ึนไปบนอาคารเพื่อพบกบัพื้นท่ีอ่ืนๆ ในโครงการได ้

 2.แสงธรรมชาติในอาคารดา้นในโครงการ มีปริมาณนอ้ยมาก จึงไม่สามารถมองเห็นได้

ชดัเจน ส่งผลใหมี้ความรู้สึกไม่น่าเขา้ไปใชพ้ื้นท่ี จากการเดินอยูร่อบๆ ท่ีแสงมีปริมาณมาก แต่พอ

เดินเขา้ไปในอาคารเพียงระยะทางเล็กนอ้ยปริมาณแสงกลบัลดลงอยา่งรวดเร็ว  ปัญหาน้ีท าให้

ความรู้สึกต่อเน่ืองในการเคล่ือนไหวขาดสะบั้นลง ส่งผลต่อประสบการณ์ท่ีแยก่บัท่ีวา่ง 

 3.ระบบโมดูล่ามีสเกล ระยะ ท่ีสอดคลอ้งกบัระยะของพื้นท่ีร้านในโครงการอยูแ่ลว้ แต่กลบั

ไม่สามารถสร้าง Impact ใหก้บัผูใ้ชพ้ื้นท่ีได ้และไม่สามารถเช่ือมโยงกิจกรรมอ่ืนๆ เขา้หาฟังชนั

ของอาคารไดเ้ลย มีการตดัขาดจากกนัทั้งๆ ท่ีอาคารโดยรวมมีขนาดไม่ใหญ่มากนกั 

 4.ร่มเงา  อาคารอยูใ่นเมืองร้อน เม่ือใชตู้ค้อนเทนเนอร์ท่ีไม่มีกนัสาด กนัแดด  ท าให้เม่ือ

เวลากลางวนัท่ีอากาศร้อน ท าใหผู้เ้ช่าตอ้งใช ้Owning หรือส่วนบงัแดดต่างๆ เพิ่มเติมจากอาคารท่ีมี

อยูเ่ดิม ส่งผลใหรู้ปทรงอาคารและพื้นท่ีท่ีออกแบบไวแ้ต่เดิมมีความขาดช่วงและสับสนในการรับรู้

ท่ีวา่งพอสมควร 
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ภาพท่ี 81 แสดงทัศนียภาพภายในอาคาร A  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ศักยภาพ  

 1.อาคารออกแบบโดยใชคุ้ณลกัษณะพื้นฐานของตูค้อนเทนเนอร์มาสร้างจุดขายใหก้บั

โครงการไดเ้ป็นอยา่งดี สามารถดึงดูดความสนใจเม่ือแรกพบใหเ้กิดความรู้สึกอยากรู้อยากเห็นได้

เป็นอยา่งดี 

 2.ดว้ยการท่ีโครงการออกแบบโดยใชตู้ค้อนเทนเนอร์เป็นหลกั ท าใหร้ะบบสัดส่วนมีความ

เคร่งครัด  ส่งผลต่อความทรงจ า Memory ของ User ไดอ้ยา่งดี มี Impact ท่ีแขง็แรง ท าใหอ้ยากจะ

สัมผสักบัเน้ือหาอ่ืนๆ ท่ีซ่อนอยูใ่นการออกแบบไดดี้ 
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ภาพท่ี 90 แสดงแปลนอาคาร B  

ท่ีมาภาพ www.BOX SPACE Ratchayothin.com 

  

 ZONE B เป็นพื้นท่ีแบบ Open Space มีอาคารรูปตวั L ลอ้มรอบ Court ซ่ึงในเวลากลางวนั

จะใชเ้ป็นท่ีจอดรถ และเวลากลางคืนจะใชเ้ป็นตลาดนดั Flea market มีทั้งหมด 17 unit เป็นร้านคา้

ถาวรหนัหนา้เขา้สู่พื้นท่ีเปิดโล่งตรงกลางทั้งหมด 
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ภาพท่ี 82 แสดงทัศนียภาพ Zone B 
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ปัญหา  

1.พื้นท่ีส่วนกลางของโซนน้ี มีความตั้งใจแต่แรกเร่ิมให้เป็นพื้นท่ีๆ มีกิจกรรมและเป็นท่ี

พบปะสังสรรคข์องคนหมู่มาก แต่กลบัไม่มีความชดัเจนในการออกแบบ เพราะมีรถมาจอดในพื้นท่ี

เพราะวา่มีเส้นแบ่งช่องจอดรถขีดไว ้คนจึงมาจอด ท าให้เวลาท่ีมีตลาดนดั Flea market รถบางคนัไม่
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มีเจา้ของมาน าออกไปในเวลาท่ีตอ้งการ ท าใหพ้ื้นท่ีขาดความ Impact และมีการใชส้อยไม่เตม็ท่ี 

ตลอดจนขาดความต่อเน่ืองทางสายตาและการเคล่ือนไหวอีกดว้ย 

ศักยภาพ 

 1.การใชรู้ปทรงบริสุทธ์ิของตูค้อนเทนเนอร์มาวางไวต้ามธรรมชาติของตวัมนัเอง เป็นผล

ใหค้วามรู้สึกเป็นกนัเองกบัพื้นท่ีเกิดข้ึนอยา่งชดัเจนและรวดเร็ว 

 2.การใชห้ลงัคา ของตูค้อนเทนเนอร์มาสร้างพื้นท่ีส่วนต่อขยายใหก้บัร้านคา้ของตวัเองของ

ผูเ้ช่าใหเ้ป็น 2 ชั้นแบบ Rooftop  ท  าใหเ้กิดความรู้สึกเช้ือเชิญใหอ้ยากข้ึนไป เพื่อนัง่ดูคนเดินผา่นไป

มาในเวลาตั้งแต่ช่วงเยน็เป็นตน้ไป ในส่วนน้ีเป็นศกัยภาพท่ีดีท่ีสุดในการใชป้ระโยชน์จากตูค้อนเท

นเนอของโครงการ 

 

ZONE C พื้นท่ีเอนกประสงคห์ลายมิติ  ใชเ้พื่อจดักิจกรรมและรองรับการมีปฎิสัมพนัธ์

ของผูค้นทุกรูปแบบ และมีบทบาทท่ีส าคญัอีกอยา่งหน่ึงคือการเป็นตลาดนดั Flea market ท่ีเป็น

ไฮไลทส์ าคญัอีกอยา่งหน่ึงของตวัโครงการ 
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ภาพท่ี 83 แสดงทัศนียภาพ Zone C  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ศักยภาพ 

 โซน C เป็นพื้นท่ีเปิดโล่งและอยูริ่มถนน  จึงไม่มีเง่ือนไขอะไรมาปิดกั้นการด าเนินกิจกรรม 

ของคน  พื้นท่ีตรงน้ีมีศกัยภาพในตวัเองค่อนขา้งมากในการรองรับกิจกรรม และการเคล่ือนไหว 

ปัญหา 

  พื้นท่ีขาดความต่อเน่ืองท่ีส่งผลไปยงัอาคาร A หรือท่ีวา่งส่วนขา้งเคียง ทั้งๆ เน่ืองจากการ

ขาด จุดสังเกตุการใชพ้ื้นท่ี แสง และ Typology ท่ี Impact กบัคน อยา่งเหมาะสม 

 

ZONE D พื้นท่ีส่วนบริการประกอบไปดว้ย ท่ีจอดรถ หอ้งน ้า พื้นท่ีเก็บสินคา้ของตลาดนดั

ท่ีมาเช่าเก็บของในเวลากลางวนั พื้นท่ีส านกังานนิติบุคคล และพื้นท่ีของส่วน รปภ. 
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ภาพท่ี 84 แสดงทัศนียภาพ Zone D  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ศักยภาพ 

 พื้นท่ีดา้นหลงัค่อนขา้งมากเม่ือเทียบกบัพื้นท่ีดา้นหนา้ มีประโยชน์ใชส้อยพอเพียงแก่ความ

ตอ้งการ 

ปัญหา 

 การเขา้ถึงยงัเป็นปัญหา มีการปะทะกนัของคนกบัรถยนตค์่อนขา้งมากและเป็นปัญหาท่ียงั

ไม่ไดรั้บการแกไ้ขเท่าท่ีควร 

1.3 การวิเคราะห์ปัญหาและศักยภาพการเคล่ือนไหว จากระบบการสัญจร 

และสภาพแวดล้อมทางกายภาพ 

 การวางผงั Masterplan – โครงการมีท่ีดิน 8.75 ไร่ หรือประมาณ 14,000 ตรม. และมี

ลกัษณะท่ีดินเป็นรูปบูมเมอแรง ส่วนท่ีติดถนน มีความยาว 195 ม. ส่วนท่ีลึกเขา้ไปจากถนน ยาว

ประมาณ 140 ม. 
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 ผูอ้อกแบบใชพ้ื้นท่ีดา้นหนา้ท่ีติดกบัถนนในการวางกลุ่มอาคารร้านคา้ และเลือกใชพ้ื้นท่ี

ดา้นหลงัในการท าเป็นท่ีจอดรถ และใชพ้ื้นท่ีตรงกลางบริเวณจุดเช่ือมต่อของปีกทั้งสองเป็นจุด

ทางเขา้หลกัของโครงการ 

 

ภาพท่ี 85 แสดงแนวคิดในการออกแบบผงับริเวณของผู้ออกแบบโครงการ   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

การวางผงัแบบน้ีเป็นการออกแบบตามขอ้จ ากดัและขอ้บงัคบักฎหมายเร่ืองท่ีจอดรถ ดงันั้น

จึงจ าเป็นตอ้งเลือกพื้นท่ีๆ สามารถจะแจกจ่าย User ออกไปยงัพื้นท่ีทุกส่วนไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ  

ดงันั้นพื้นท่ีตรงกลางจึงเป็นพื้นท่ีๆ เหมาะสมท่ีสุดในกรณีน้ี และปีกท่ีอยูติ่ดกบัถนนจึงไดรั้บเลือก

ใหเ้ป็นพื้นท่ี Retail เพื่อใหส้ามารถมองเห็นไดช้ดัเจนจากถนน ส่วนพื้นท่ีๆ เหลือก็ถูกวางผงัใหเ้ป็น

ท่ีจอดรถและพื้นท่ีบริการ 

ศักยภาพ – การเขา้ถึงสามารถเป็นไปไดอ้ยา่งสะดวก 

ปัญหา- พื้นท่ีตรงกลางเป็นพื้นท่ีๆ คนใชใ้นการสัญจรผา่นไปมา มากท่ีสุด เพราะมีการใช้

สอยทั้งจากคนภายในโครงการและนอกโครงการ ท่ีขนานกนับริเวณฟุตบาท ดงันั้นจึงเกิดปัญหาท่ี

คนและรถยนตเ์กิดการขวางทางกนับ่อยๆ โดยเฉพาะเวลาเท่ียงวนัและเชา้ก่อนเขา้ท างานและหลงั

เลิกงาน 
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ภาพท่ี 86 กลุ่มของ User ท่ีมกีารเคล่ือนไหวในโครงการ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 87  แสดงจุดท่ีเกิดปัญหารถยนต์ตัดกับคนเดินถนนจ านวนมาก  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

จดัแบ่งแนวทางการเคล่ือนไหวของคนออกมาง่ายๆ คืออาคารหลกั A1 และ A2 มีทิศ

ทางการเขา้ถึงของคนเดินอยู ่4 ทาง 

1.จากทางเทา้มาจากทาง ธ.ไทยพานิชย ์
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2.จากการแวะลงจอดท่ีจอดรถประจ าทางแลว้เดินเขา้มาจากริมถนน 

3.จากท่ีจอดรถเดินเขา้มาจากทางดา้นหลงั 

4.จากสะพานลอยฝ่ังตรงขา้ม 

 กลุ่มท่ี 1 เป็นพนกังานธนาคารท่ีมกัจะออกมาใชบ้ริการพื้นท่ีแห่งน้ีอยูเ่ป็นประจ า 

โดยเฉพาะช่วงเวลากลางวนั  และยงัน ารถยนตส่์วนตวัมาจอดท่ีบริเวณน้ีอีกดว้ย  ดงันั้นการ

เคล่ือนไหวส่วนใหญ่จะมาจากกลุ่มอาคารส านกังานแห่งน้ี 

 

ภาพท่ี 88 แสดงจุดท่ีเกิดปัญหารถยนต์ตัดกับคนเดินถนนจ านวนมาก  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 89 แสดงแกนการสัญจรบริเวณโดยรอบโครงการ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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 แกนสัญจรสีแดงจะเป็นแนวการเคล่ือนท่ีๆ มีปริมาณสูงสุดในทุกๆ ช่วงเวลา  ซ่ึงไม่วา่กลุ่ม

คนจาก 2-4 จะเขา้มาสู่พื้นท่ีก็จะใชท้างเดินหลกัสีแดงร่วมกบักลุ่มใหญ่จาก 1 ดงันั้นแกนสัญจรรอง

สีเหลืองก็จะท าหนา้ท่ีรับช่วงต่อจากแกนสีแดงกระจายตวัแทรกซึมเขา้ไปในพื้นท่ี 

 

ภาพท่ี 90 แสดงความถีข่องผู้คนท่ีเคล่ือนไหวในท่ีว่างช่วงเวลา เช้าและเยน็   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 91 แสดงความถีข่องผู้คนท่ีเคล่ือนไหวในท่ีว่างช่วงเวลากลางวนั   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 92 แสดงความถีข่องผู้คนท่ีเคล่ือนไหวในท่ีว่างช่วงเวลาเยน็จนไปถึงดึก  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 จากภาพจะแยกกลุ่มการเคล่ือนไหวในท่ีตั้งออกเป็นสามช่วงเวลา คือเชา้ กลางวนั และเยน็ 

–ดึก จะเห็นวา่การใชพ้ื้นท่ีช่วงเชา้จะมีการใชพ้ื้นท่ีจอดรถและใชแ้กนสัญจรหลกัเดินไปยงักลุ่ม

ส านกังาน ธ.ไทยพานิชย ์

 ช่วงเวลากลางวนัจะมีการเดินเขา้มาใชบ้ริการพื้นท่ีเพื่อทานอาการและท าธุระต่างๆ จึงมีการ

ใชพ้ื้นท่ีบริเวณ Kiosk และ flea market สูง และมีการใชร้ถยนตจ์ากท่ีจอดรถบา้งเล็กนอ้ย 

 ช่วงเวลาเยน็จนถึงดึก จะเป็นช่วงท่ีมี Flea maket เตม็พื้นท่ี จะมีกลุ่มคนจากภายนอกเขา้มา

อีกค่อนขา้งเยอะ นท่ีเปิดโล่งจึงถูกจบัจองใชเ้ป็นพื้นท่ีเอการเคล่ือนไหวมากท่ีสุดและไม่มีการ

เคล่ือนท่ีเขา้มาจากกล่มออาคารส านกังานขา้งเคียงไปจนถึงดึก การบนัเทิงในเร่ืองร้านอาหารดนตรี

และกิจกรรมต่างๆ จะด าเนินไปจนถึงดึกในพื้นท่ีๆ จดัไว ้โดยเฉาะวนัหยดุ ความเขม้ขน้จะสูงท่ีสุด 
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ภาพท่ี 93 แสดงมมุมองจากถนนฝ่ังตรงข้ามจะเห็น Flea market  
ท่ีมาภาพ Google street view 

 

 

ภาพท่ี 94 แสดงมมุมองจากถนนฝ่ังตรงข้ามจะเห็นกลุ่มอาคารส านักงาน ธ.ไทยพานิชย์  
ท่ีมาภาพ Google street view 
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ภาพท่ี 95 แสดงมมุมองจากถนนฝ่ังตรงข้ามจะเห็น Flea market  
ท่ีมาภาพ Google street view 

 

 

ภาพท่ี 96 แสดงมมุมองจากถนนฝ่ังตรงข้ามจะเห็นกลุ่มอาคารส านักงาน ธ.ไทยพานิชย์  
ท่ีมาภาพ Google street view 
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ภาพท่ี 97 แสดงมมุมองจากท่ีตั้งออกไปยงัถนนวิภาวดีจะเป็นทางเท้าท่ีเลก็แคบ ผู้คนสัญจรจะน้อย 
ท่ีมาภาพ Google street view 

 

 

ภาพท่ี 98 แสดงมมุมองจากถนนรัชดาภิเษก จะเห็นความพลุกพล่านของการจราจรและผู้คนจ านวน
มาก   
ท่ีมาภาพ Google street view 
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1.4 การวิเคราะห์ปัญหาและศักยภาพกจิกรรมที่ส่งผลให้เกดิการเคล่ือนไหว 

การเดินหรือการเคล่ือนไหวในอิริยาบถใดๆ มีจุดเร่ิมตน้จากความสนใจในกิจกรรมนั้นๆ 

Shopping mall เป็นศูนยร์วมกิจกรรมหลายๆ ชนิด ของคนทุกวยั เนน้กิจกรรมในการพกัผอ่นหยอ่น

ใจ คนชรา เด็กทุกวยั ผูใ้หญ่ นร. คนท างาน อ่ืนๆ จะเขา้มาติดต่อหรือใชบ้ริการกบัศูนยก์ารคา้เสมอ 

ดงันั้นเราจะมาจดักลุ่มของผงักิจกรรมแยกออกมาจากผงัความเคล่ือนไหว โดยแบ่งประเภทของ

กิจกรรมท่ีเกิดข้ึนในพื้นท่ีไดด้งัน้ี 

1.กิจกรรมเก่ียวกบัการซ้ือสินคา้ต่างๆ เช่น แวน่ตา กาแฟ ธนาคาร เส้ือผา้ รองเทา้ 

2.กิจกรรมการพบปะสังสรรค ์บริเวณร้านอาหาร ลานกิจกรรม ตลาดนดั 

3.กิจกรรมท่ีมีการเคล่ือนไหว คือการขนยา้ยสินคา้ การเดินเลือกซ้ือสินคา้ การเดินแจก

ใบปลิวและโฆษณาสินคา้ของพิธีกร MC  

4.กิจกรรมการร้องเพลงและการแสดงบนเวที และการเตน้ในร้านอาคารนัง่ด่ืมท่ีให้ความ

บนัเทิง 

 

ภาพท่ี 99 แสดงกลุ่มกิจกรรมท่ีส่งผลให้เกิดการเคล่ือนไหวชนิดต่างๆ 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 100 แสดงผงักิจกรรมเดิมตามโปรแกรมการออกแบบ   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 101 แสดงผงักิจกรรมเดิมตามโปรแกรมการออกแบบ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 102 แสดงผงักิจกรรมเดิมตามโปรแกรมการออกแบบในมมุมองจากถนนฝ่ังตรมข้ามด้านทิศ
เหนือ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

 

ภาพท่ี 103 แสดงผงักิจกรรมเดิมตามโปรแกรมการออกแบบในมมุมองจากถนนฝ่ังตรมข้ามด้านทิศ
เหนือ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 104 แสดงผงัการเคล่ือนไหวท่ีเกิดจากกิจกรรมตามโปรแกรมการออกแบบเดิม   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

การเคล่ือนไหวยงัแยกกลุ่มออกเป็น 

1.การเคล่ือนไหวแบบครอบครองพื้นท่ี  

2.การเคล่ือนไหวแบบเดินเลยผา่นไป 

3.การเคล่ือนไหวแบบหยดุรอการตดัสินใจ 

โดยมีผงัท่ีแสดงการครอบครองพื้นท่ีอยูใ่นร้านคา้ และการเคล่ือนท่ีไปขา้งหนา้อยูต่าม

ทางเดิน ส่วนกลุ่มท่ีเคล่ือนไหวแบบก่ึงระหวา่งสองแบบจะอยูต่ามพื้นท่ีแบบ Hardscapeท่ีออกแบบ

ไวใ้หท้ั้งในบริเวณโซน B และ C 
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1.5 เสนอแนวทางในการออกแบบและวางผงัโครงการ  

 สรุปส่ิงท่ีไดจ้ากการวเิคราะห์ท่ีตั้งคือการเคล่ือนไหวสอดคลอ้งเป็นเหตุเป็นผลคู่ขนานไป

กบักิจกรรมซ่ึงก่อนท ากิจกรรมจะมีระบบประสาทสั่งการใหเ้คล่ือนไหวไปในท่ีวา่งท่ีตนเอง

ตอ้งการ ซ่ึงระบบประสาทนั้นอาจจะแยกออกเป็น การไดย้นิ ไดก้ล่ิน ไดส้ัมผสั หรือไดเ้ห็น 

(Hidden dimension) ซ่ึงระบบการรับรู้ทั้งหลายเหล่าน้ี  จะเป็นประตูเปิดช่วยใหก้ารเคล่ือนไหวมีท่ี

หมายไปการเคล่ือนไหว ดว้ยเหตุผลใดๆ ดงัท่ีไดก้ล่าวมาแลว้ 

 การวเิคราะห์การเคล่ือนไหว ทั้งทางดา้นกายภาพ ซ่ึงมีท่ีมาจากทั้งภายนอกโครงการเขา้มา

สู่ภายในโครงการแลว้ยงัมีจากเน้ือหาของพื้นท่ีใชส้อยตามโปรแกรมท่ีถูกออกแบบจะเป็น

ตวัก าหนดกิจจกรรมและส่งผลไปยงัการเคล่ือนไหว  ดงันั้นการออกแบบใหม่ ( Re-design ) ก็ควร

จะวางรากฐานระบบการวางโปรแกรมการออกแบบใหม่ตามเหตุผลของการเคล่ือนไหว และไม่ลืม

ท่ีจะส่ือสารกบั User ดว้ยประตูการรับรู้ทั้งหลายของมนุษย ์ไม่วา่จะเป็นการมองเห็น การไดย้นิ การ

ไดก้ล่ิน หรือการสัมผสั  โดยเฉพาะการมองเห็นจะมีบทบาทก่อนระบบประสาทอ่ืน เพราะวา่

ระยะห่างท่ีเป็นสาธารณะ มนุษยจ์ะค านึงถึงความปลอดภยัก่อนส่ิงอ่ืน  และจะเคล่ือนไหวร่างกายไป

ยงัพื้นท่ีปลอดภยันั้นก่อนส่ิงอ่ืน ระบบประสาทอ่ืนจึงยงัไม่มีโอกาสส่งผลต่อการเคล่ือนไหวมากนกั  

การออกแบบท่ีค านึงถึงมุมมองและการรับรู้ท่ีจะช่วยใหก้ารด าเนินกิจกรรมท่ีวางตวัอยูเ่ดิมซ่ึงมี

ปัญหาทั้งทางดา้นการใชส้อยและปริมาณ ตลอดจนปฎิสัมพนัธ์กบัพื้นท่ี  จะไดรั้บการไขดว้ยการ

ออกแบบสถาปัตยกรรมตามแนวทางท่ีไดศึ้กษามา 

 

 

 

 

 

 

 

 



  90 

2.การออกแบบสถาปัตยกรรม 1 

 

 

ภาพท่ี 105แสดงแผนภาพแสดงสัณฐานของสถาปัตยกรรม (Typology) 
ท่ีมาภาพ  http://www.corestudiodesign.com/projects_rutgers_guides.html 

 

สัณฐานของสถาปัตยกรรม (Typology) 

สัณฐานท่ีแตกต่างกนั เป็นส่วนหน่ึงท่ีมีผลต่อการเคล่ือนไหวของฝงูชน หรือในทาง

กลบักนัการเคล่ือนไหวของฝูงชนจะเป็นตวัก าหนดสัณฐาน (Typology) ใหก้บัสถาปัตยกรรม 

การศึกษาและออกแบบในคร้ังน้ีจะน าเอาวธีิการท่ีกฏของเรยโ์นลดส์รุปมาแลว้  ซ่ึงกล่าวถึง

มนุษยท่ี์มีต่อกนั  ณ ขณะเวลาท่ีมีการเคล่ือนไหว  มาใชโ้ยงใยความสัมพนัธ์ระหวา่งท่ีวา่ง  

 

 จากส่ิงท่ีไดจ้ากการวเิคราะห์การเคล่ือนไหวและการวเิคราะห์ท่ีตั้งโครงการ   พบวา่ปฎิ

สัมพนัธ์ระหวา่งการเคล่ือนไหวและท่ีวา่ง  คือส่ิงท่ีการออกแบบสถาปัตยกรรมควรจะให้

ความส าคญัมากท่ีสุด  ดงันั้นการวเิคราะห์ระบบการเคล่ือนไหวจึงควรจะถ่ายทอดคุณลกัษณะท่ี

ส าคญัของการเคล่ือนไหวออกมาซ่ึงไดแ้ก่ 

http://www.corestudiodesign.com/projects_rutgers_guides.html
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 คุณลกัษณะท่ี 1: ความต่อเน่ือง  การเคล่ือนไหว เป็นปรากฏการณ์ท่ีมีความต่อเน่ือง อยา่ง

เป็นล าดบั และกระท าต่อกนักบัหน่วยขา้งเคียงในลกัษณะ หน่วยต่อหน่วย กล่าวคือจะไม่ขา้ม

กระบวนการไปอีกดา้น จะมีปัจจยัต่อกนักบัหน่วยท่ีอยูใ่กลชิ้ดกนัเท่านั้น 

 คุณลกัษณะท่ี 2 : สมดุล  ความสมดุลในท่ีน้ีคือการรักษาระยะห่างระหวา่งบุคคลอ่ืน ดว้ย

การวางต าแหน่งของตวัเองในระหวา่งการเคล่ือนไหว ให้เหมาะสมตามสถานการณ์ต่างๆ เสมอ โดย

มีกฎของเรยโ์นลดค์อยก าหนดทิศทางให ้

ทางเลือกในการออกแบบ 

1.การน าเคร่ืองมือการออกแบบทีไ่ด้มาวางลงบนพืน้ที่และต่อขยายพืน้ที ่(Insert/Expansion) 

 เม่ือน าองคป์ระกอบทั้งหมดมาสร้างคุณลกัษณะใหก้บัพื้นท่ี ก็จะไดด้งัน้ี 

  วธีิการออกแบบ 

 1.พื้นท่ีวา่งท่ีเป็นจุดเช่ือมต่อระหวา่งพื้นท่ีกิจกรรม คือพื้นท่ีๆ จะวางบทบาทใหมี้

ความส าคญัต่อระบบการเคล่ือนไหว 

 2.ลดทอน และเพิ่มเติม ตามความเหมาะสมของบริบท  

 3.พฒันาการออกแบบใหมี้ความเป็นไปไดท่ี้จะพฒันาต่อไปเป็นงานสถาปัตยกรรม 

 

ภาพท่ี 106 แสดงการทดลองน าท่ีว่างท่ีสร้างองค์ประกอบมาแล้วลงในท่ีตั้งเพ่ือศึกษาผลกระทบท่ี
เกิดขึน้   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 107 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 108 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 109 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space  
 ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 110 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 111 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 112 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 113 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 114 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space  
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 115 แสดงภาพเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ 
มลีักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 116 แสดงเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ มี
ลักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 117 แสดงเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ มี
ลักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 118 แสดงเม่ือน าองค์ประกอบมาใส่ลงในท่ีตั้งและมาออกแบบร่างเบือ้งต้นจะได้พืน้ท่ีๆ มี
ลักษณะเช่ือมโยงหลายมิติ Hyperlink space   
ท่ีมาภาพ  ผูว้จิยั 
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3.บทวิเคราะห์ 1 (Critical thinking) 

 

จากคุณลกัษณะทั้งสองประการจะน ามาสร้างค าตอบของแนวทางการแกปั้ญหาเร่ืองระบบ

การเคล่ือนไหวโดยพบวา่ 

Spatial = Structure/Zoning   

“การจัดเรียงตัวเองด้วยระยะทางทีส้ั่นทีสุ่ด ด้วยวธีิการที่ง่ายทีสุ่ด” 

การออกแบบระบบโครงสร้างดว้ยตรรกะของทิศทาง ตามระบบการเคล่ือนไหว ดงันั้นการ

เคล่ือนไหวจะ 

 

ภาพท่ี 119 แสดงระบบ vector มหีลายแบบ ซ่ึงควรจะน ามาใช้กับท่ีว่างตามการวิเคราะห์ระบบการ
เคล่ือนไหว ท่ีมาภาพ ผู้วิจัย 

 

ภาพท่ี 120 แสดงการก าหนดจุดระหว่างจุดก่ึงกลางของ Zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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4.การน าเคร่ืองมือการออกแบบที่ได้มาใช้ออกแบบการวางผงับริเวณใหม่ (Masterplan design) 

มีขั้นตอนการออกแบบดงัน้ี  

1.วางจุดลงในแปลน โดยใชจุ้ดก่ึงกลางของโซนน่ิงท่ีไดจ้ากการเคล่ือนไหว 

2.โยงจุดตามระบบ vector เขา้หากนัทั้งหมด โดยเร่ิมจากจุดศูนยก์ลาง และส่วนอ่ืนๆ มา

เกาะเก่ียวกบัแกนกลางของพื้นท่ี ในอนัดบัรองๆ ลงไป อยา่งเป็นล าดบั 

3.น ามาใชเ้ป็นต าแหน่งของโครงสร้างเพื่อท่ีโครงสร้างจะมีความสอดคลอ้งกบัท่ีวา่ง  โดย

ก าหนดขนาดของ Core ตามขนาดพื้นท่ีแต่ละโซน 

4.น ารูปแบบท่ีไดม้าใชพ้ฒันาเป็นองคป์ระกอบของสถาปัตยกรรม 

5.น ารูปแบบสถาปัตยกรรมท่ีไดม้าซอ้นทบักบัรูปแบบของท่ีวา่งท่ีไดจ้ากการวิเคราะห์

ระบบการเคล่ือนไหว 

 

 

ภาพท่ี 121 แสดงการเคล่ือนไหวในพืน้ท่ีเฉลียทุกช่วงเวลาน ามาซ้อนทับกัน  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 122 แสดงการเคล่ือนไหวในพืน้ท่ีเฉลียทุกช่วงเวลาน ามาซ้อนทับกัน  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 ความต่อเน่ืองของการเคล่ือนไหวเกิดข้ึนสูงในบริเวณทางเดินดา้นหนา้ท่ีขนานไปกบัถนน

รัชดาภิเษก ดงันั้นพื้นท่ีบริเวณน้ีจะน ามาวางโซนน่ิงพื้นท่ีๆ ตอ้งการก่อนเป็นอนัดบัแรก 

 

ภาพท่ี 123 แสดงการวางโซนน่ิงการเคล่ือนไหวหลักจากพืน้ท่ีๆ มกีารเคล่ือนไหวสูงสุด  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 124 แสดงพืน้ท่ีมคีวามส าคัญอันดับต่อมาด้วยเหตุผลในการเกิดกิจกรรมท่ีต่อเน่ืองและลด
ปัญหาการชนกันของคนและรถยนต์ได้  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 125 แสดงพืน้ท่ีว่างส่วนท่ีเหลือ จะน ามาพัฒนาให้เกิดประโยชน์ต่อการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 126 แสดงพืน้ท่ีสีเขยีวคือส่วนท่ี purpose ประเดน็ท่ีต้องได้รับการแก้ไขปัญหา  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 พื้นท่ีส่วนสีเขียวคือพื้นท่ีๆ วางตวัลงหลงัจากไดพ้ื้นท่ีสีเหลืองซ่ึงเป็นพื้นท่ีเคล่ือนไหว ส่วน

ปัญหาในเร่ืองการจราจรท่ีติดขดัมีการชนกนัระหวา่งคน กบัรถยนต ์ในส่วนตรงกลางพื้นท่ีไดรั้บ

การวางต าแหน่งใหม่ใหเ้ป็นพื้นท่ีใชส้อยส าหรับออกแบบร้านคา้ และปีกทั้ง 2 คือส่วนต่อขยายให้

เกิดทั้งกิจกรรมและการใชส้อย 

 

ภาพท่ี 127 แสดงพืน้ท่ีลูกศรสีแดงคือพืน้ท่ีๆ ควรจะวางให้เกิดการสัญจรให้ท่ัวถึงในทุกพืน้ท่ี   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 128 แสดงการท าโครงข่ายการสัญจรระหว่างพืน้ท่ีใช้สอยกจ็ะได้ Zoning ดังภาพ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 จาก Zoning ท่ีไดจ้ะมีการวางแนวการใชพ้ื้นท่ีๆ ตอบโจทยท์ั้งทางดา้นการใชพ้ื้นท่ีใหส่้งผล

ต่อประสิทธิภาพต่อการเคล่ือนไหว  และป้องกนัปัญหาการชนกนัของคนกบัรถยนต ์

 

ภาพท่ี 129 แสดงการวาง Zoning กับ Surrounding กจ็ะได้แนวการเคล่ือนไหวท่ีสอดคล้องกับ
แนวแกนการเคล่ือนไหว  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 130 แสดงการวาง Zoning กับ Surrounding กจ็ะได้แนวการเคล่ือนไหวท่ีสอดคล้องกับ
แนวแกนการเคล่ือนไหว  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 131 แสดงการวาง Zoning กับ Surrounding กจ็ะได้แนวการเคล่ือนไหวท่ีสอดคล้องกับ
แนวแกนการเคล่ือนไหว  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 132 แสดงการน า Zoning ท่ีได้ มาออกแบบสถาปัตยกรรม  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 133 แสดงการสร้างมวลของสถานท่ีบนพืน้ท่ีๆ วาง Zoning เอาไว้  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 134 แสดงการเช่ือมโยงมิติของท่ีว่างระหว่างช้ัน ท้ังด้านการมองเห็นและการเคล่ือนไหว ซ่ึง
เป็นการแก้ปัญหาพืน้ท่ีขาดปฎิสัมพันธ์จากท่ีตั้งเดิม   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

 

ภาพท่ี 135 แสดงการใช้องค์ประกอบทางลาดและบันไดช่วยในการเช่ือมท่ีว่างต่างระดับ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 136 แสดงการเช่ือมแนวแกนการเคล่ือนไหว จาก Zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 137 แสดงการเช่ือมแนวแกนการเคล่ือนไหวโดยใช้องค์ประกอบทางลาดและบันได  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 138 แสดงภาพการพัฒนาแนวการเดินแบบร้านค้าให้มมิีติการสัญจรท่ีสามารถเลือกทิศ
ทางการเคล่ือนไหวได้ตามกฏเรย์โนลด์   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 139 แสดงภาพการพัฒนาแนวการเดินแบบร้านค้าให้มมิีติการสัญจรท่ีสามารถเลือกทิศ
ทางการเคล่ือนไหวได้ในแนวต้ัง   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 140 แสดงภาพการพัฒนาแนวการเดินแบบร้านค้าให้มมิีติการสัญจรท่ีสามารถเลือกทิศ
ทางการเคล่ือนไหวได้ตามกฏเรย์โนลด์   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 141 แสดงภาพการพัฒนาแนวการเดินแบบร้านค้าให้มมิีติการสัญจรท่ีสามารถเลือกทิศ
ทางการเคล่ือนไหวได้ตามกฏเรย์โนลด์   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 142 แสดงจุดก่ึงกลางเพ่ิมสัญลักษณ์วงกลมคลุมท่ีระนาบเหนือศีรษะเพ่ือเป็น Sign บอกให้
ทราบถึงข้อมลูเกี่ยวกับการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 143 แสดงแนวการสัญจรสีชมพูและท่ีว่างส าหรับสร้างร้านค้าในโซนสีขาว  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 144 แสดงการ Merge ระนาบ Sign เหนือศีรษะเข้ากับแกนสัญจรตามตรรกกะของความ
ต่อเน่ือง 
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 145 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 146 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 147 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 148 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 149 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 150 แสดงการน าเอาพืน้ท่ีร้านค้าในขนาดของตู้คอนเทนเนอร์มาจัดเรียงตาม zoning  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 151แสดงการประกอบร้านค้า ทางเดิน เข้าด้วยกัน  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 152 แสดงการเช่ือมทางเดินเข้ากับระบบสัญจรโดยรอบท่ีตั้ง  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 153 แสดงการน า Layer ของระบบท่ีว่างจาก zoning และ vector มารวมกัน 
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 154 แสดงการน า Layer ของระบบท่ีว่างจาก zoning และ vector มารวมกัน 
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 น าองคป์ระกอบท่ีไดจ้าก vector มาพฒันาตามแนวคิด เพื่อใหเ้กิดประโยชน์ต่อ การ

เคล่ือนไหวตาม zoning 
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ภาพท่ี 155 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 156 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 157 แสดงไดอะแกรมของการสัญจรแบบ vector ท่ีออกแบบผงัจากระบบการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 158 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 159 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 160 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 161 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบของสถาปัตยกรรมให้มกีารใช้สอยเร่ืองโครงสร้างและการ
เคล่ือนไหวในแนวตั้ง  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 162 แสดงการพัฒนาองค์ประกอบทางสถาปัตยกรรม ด้วยการใช้ระยะเส้นผ่าศูนย์กลาง 5 ม. 
และ 10 ม.สร้างแกน core ส าหรับพัฒนาเป็นโครงสร้างและ Circulation ทางตั้ง ซ่ึงระยะได้มาจาก 
สัดส่วนของทางเดินร้านค้า 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 163 แสดงการน าองค์ประกอบทางสถาปัตยกรรมจาก zoning และ vector มารวมกัน 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 164 แสดงภาพจากถนนรัชดาภิเษกจากด้านทิศเหนือ   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

5.บทวิเคราะห์ 2 (Critical thinking) 

 จากผลลพัธ์ในการออกแบบพบวา่การใชพ้ื้นท่ีร้านคา้จากรูปทรงเดิมของโครงการท่ีใชตู้้

คอนเทนเนอร์มาออกแบบโครงการ ท าใหพ้ื้นท่ีใชส้อยยงัมีส่วนท่ีส้ินเปลือง (waste) อยูม่าก และยงั
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สามารถพฒันาองคป์ระกอบท่ีช่วยใหเ้กิดการเคล่ือนไหว ในองคป์ระกอบยอ่ยหรือระยะ Intimate 

ในพื้นท่ีแต่ละโซนไดอี้กพอสมควร 

 

ภาพท่ี 165 แสดงการวางพืน้ท่ีใช้สอยในส่วนของพืน้ท่ีบริการ เข้ามาในไซด์ ตามจุดท่ีเหมาะสม 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 เพื่อการพฒันาใหง้านออกแบบสมบูรณ์ท่ีสุด  จ  าเป็นตอ้งวาง Function ใหค้รบถว้น โดยมี

พื้นท่ีบริการ นิติบุคคล,ห้องน ้ า ,ท่ีจอดรถ และ รปภ. ตามต าแหน่งท่ีเหมาะสม โดยวางไวใ้หอ้ยู่

ติดต่อกบัทางเดินหลกั และไม่กระทบต่อพื้นท่ีคา้ขาย 

 

ภาพท่ี 166 แสดงการวางพืน้ท่ีใช้สอยในส่วนของพืน้ท่ีบริการ นิติบุคคลและ รปภ. เข้ามาในไซด์ 
ตามจุดท่ีเหมาะสม  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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6.บทวิเคราะห์ 3 (Critical thinking) 

 จากการออกแบบท่ีผา่นมาจะพบวา่มีการวางพื้นท่ีใชส้อยลงบนไซด ์ดว้ยระบบการ

เคล่ือนไหวในความสัมพนัธ์ระหวา่ง Surrounding และ Existing แลว้ แต่ทวา่ในระยะ Intimate ยงั

ไม่มีระบบความสัมพนัธ์ระหวา่งคนกบัท่ีวา่งโดยระบบการเคล่ือนไหว ท่ี Impact กนัมากเท่ากบัท่ี

วาง Concept ไว ้ดงันั้นจะออกแบบแต่ละส่วนต่อไปดว้ยวิธีการดงัน้ี 

 1.ออกแบบ Circulation ใหส้อดคลอ้งและมีความเป็นไปไดจ้ริงในแง่ของ Scale ของมนุษย ์

ใหเ้ดินไดจ้ริงทั้งระยะของ Ramp และ Stair และปรับปรุงหรือเปล่ียนแปลงรูปแบบ (Transform) จน

มีความสอดคลอ้งกบัองคป์ระกอบทางสถาปัตยกรรมส่วนอ่ืนๆ และการออกแบบท่ีจอดรถจะ

สามารถแกไ้ขปัญหาเร่ืองการชนกนัของคนกบัรถไดอ้ยา่งไร? 

 2.ออกแบบพื้นท่ีคา้ขายใหม่ โดยการตั้งสมมติฐานยอ่ยวา่ ตูค้อนเทนเนอร์ยงัมีความจ าเป็นท่ี

จะตอ้งคงรูปแบบไวอ้ยูอี่กหรือไม่ เพราะ Concept ไดเ้นน้ไปท่ีการเคล่ือนไหว ดงันั้นการวางผงั

พื้นท่ีร้านคา้ จึงควรจะเป็นอยา่งไรเพื่อใหส้ัมพนัธ์กบัแนวความคิดในการออกแบบมากท่ีสุด 

 3.ระบบโครงสร้างแบบ Vector ควรจะท าหนา้ท่ีๆ สอดคลอ้งกบัระบบการเคล่ือนไหว ใน

ส่วนของการมองเห็น และการสร้างนิยามใหพ้ื้นท่ีแต่ละส่วน  เพื่อให้เกิดการรับรู้ท่ีแตกต่างและเป็น

ปัจจยัต่อการเคล่ือนไหว 

 4.น า Prototype ท่ีไดจ้ากระบบการเคล่ือนไหวของ Reynold มาใชอ้อกแบบท่ีวา่งในระยะ 

Intimate เพื่อยงัประสิทธิผลใหก้บัแนวความคิดข้ึนมาสู่จุดสูงสุด 

 

6.1.การออกแบบ Circulation ในระยะ Intimate 

 การออกแบบในส่วนน้ีมีจุดส าคญัในจุดท่ีวา่การรับรู้ในขณะท่ีเคล่ือนไหว เป็นการรับรู้ท่ี

สอดคลอ้งกบัเวลาและความเปล่ียนแปลงอยูเ่สมอ  ดงันั้นการรับรู้ท่ีเปล่ียนแปลงไปน้ี สามารถ

สัมผสักบัท่ีวา่งและส่งผลกระทบต่อกนัได ้  การออกแบบองคป์ระกอบของท่ีวา่งในส่วน 

Circulation จึงสามารถวางส่ิงท่ีสามารถส่ือสารใหเ้กิดผลกระทบต่อการเคล่ือนไหวไดใ้นหลาย

ประเด็นเช่น 
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 -ความเร็ว Speed ออกแบบใหเ้พิ่มหรือลดความเร็วเม่ือผา่นพื้นท่ีชา้ไปพื้นท่ีเร็ว การรับรู้น้ี

เป็นความต่อเน่ืองตอ้งมีความต่อเน่ืองเพื่อใหส้ัมพนัธ์กบัการเคล่ือนท่ี ดงันั้นการออกแบบควรมีการ

ใช ้Gradient ในการออกแบบองคป์ระกอบในการส่ือสาร เช่นควรชา้เม่ือหนาแน่น และเร็วเม่ือตอ้ง

ไปจากจุดหน่ึงไปอีกจุดหน่ึงเพื่อท ากิจกรรมอนัถดัไป 

 -การรับรู้ขนาดของพืน้ที ่ Sizing ประเด็นน้ีมีความส าคญัในแง่จิตวทิยาในพื้นท่ีสาธารณะ 

และการออกแบบน้ีไม่มีกฎเกณฑต์ายตวัในการก าหนดวา่พื้นท่ีใชส้อยใดควรอยูก่บัพื้นท่ีเปิดโล่ง

ขนาดใหญ่หรือเล็ก  และขนาดของพื้นท่ีสามารถสังเกตุเห็นไดง่้ายและส่งผลกระทบต่อการ

เคล่ือนไหวไดเ้ช่นเดียวกนั 

 -การรับรู้ทิศทาง Way finding ส่วนน้ีเป็นการออกแบบเพื่อใหข้อ้มูลการเคล่ือนไหว ดว้ย

การแสดงใหรั้บรู้ทิศทางดว้ยระนาบดา้นขา้ง ดา้นล่างและดา้นบนศรีษะ 

 

 

ภาพท่ี 167 แสดงการวางพืน้ท่ีใช้สอยในส่วนของพืน้ท่ีบริการ นิติบุคคลและ รปภ. เข้ามาในไซด์ 
ตามจุดท่ีเหมาะสม 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 168 แสดงการน าพืน้ท่ีใช้สอยมาจัดเรียงใหม่ arrange เพ่ือลดพืน้ท่ี waste และเพ่ิม
ความสัมพันธ์ในระบบการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 169 แสดงการน าพืน้ท่ีใช้สอยมาจัดเรียงใหม่ arrange เพ่ือลดพืน้ท่ี waste และเพ่ิม
ความสัมพันธ์ในระบบการเคล่ือนไหว   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 170 แสดงการออกแบบ Circulation ใหม่ ให้มคีวาม Smooth ต่อเน่ืองมากขึน้   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 171 แสดงพืน้ท่ีๆ อยู่บน Main-circulation     
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 172 แสดงการยกระดับร้านค้าและทางเดินขึน้มาเพ่ือท าช้ันล่างเป็นทางเข้าออกท่ีจอดรถ  
 ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

 

ภาพท่ี 173 แสดงการออกแบบท่ีว่าง ตามระบบการเคล่ือนไหว จัดแบ่ง layer ของ motion/ activity   
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 174 แสดงหุ่นจ าลองในการออกแบบและสภาพแวดล้อมโดยรอบ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 175 แสดงหุ่นจ าลองในการออกแบบและสภาพแวดล้อมโดยรอบ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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ภาพท่ี 176 แสดงหุ่นจ าลองในการออกแบบและสภาพแวดล้อมโดยรอบ 
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 

 

ภาพท่ี 177 แสดงหุ่นจ าลองในการออกแบบและสภาพแวดล้อมโดยรอบ  
ท่ีมาภาพ ผูว้จิยั 
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7.สรุปส่ิงที่ได้จากการออกแบบ 

จากการออกแบบสถาปัตยกรรมโดยการใชเ้คร่ืองมือในการออกแบบลงบนท่ีตั้งทั้ง 2 แบบ 

พบวา่การออกแบบ 1 โดยการใชเ้คร่ืองมือในการออกแบบวางลงบนพื้นท่ีเดิม โดยพิจารณาจาก

ศกัยภาพของพื้นท่ีและวาง Circulation ท่ีเหมาะสมลงไป ใหผ้ลลพัธ์ท่ีไดโ้ดยมีขอ้ดีขอ้เสียดงัน้ี  

ข้อดี 

1.ท าใหท้างเดินท่ีมีหลาย Level สามารถ เพิ่มช่องทางเลือกการเกิดกิจกรรม โดยการ

เคล่ือนไหวได ้ 

2.สามารถ สร้างปฎิสัมพนัธ์ทางสายตา ใหมี้ผลต่อการเคล่ือนไหวได ้ แต่เม่ือเกิดกิจกรรม

ของการซ้ือขายแลว้ โอกาสท่ีจะเกิดการติดขดัของการจราจร ก็จะยงัมาสามารถเกิดข้ึนได ้ และวฎั

จกัรการเกิดดบัของการเคล่ือนไหวจะมีความถ่ีลดลง 

ข้อเสีย 

1.เป็นการบดบงัทศันียภาพทางสายตา 

2.จ ากดัการเคล่ือนไหวมากเกินไป โดยการออกแบบ Cover way ใหท้างเดินท่ีมีจุดข้ึนลง

เฉพาะในแต่ละส่วนของพื้นท่ี  โดยจุดข้ึนลงมีขอ้จ ากดัท่ีสามารถมองเห็นหรือสร้างปฎิสัมพนัธ์แค่

เพียงบริเวณท่ีใกลเ้คียงเท่านั้น 

 

 ส าหรับการออกแบบท่ี 2 ไดว้างผงัการออกแบบใหส้อดคลอ้งกบัแนวแกนของการ

เคล่ือนไหวในท่ีตั้งอยา่งตรงไปตรงมา และรวมไปถึงการออกแบบโครงสร้างและพื้นท่ีคา้ขาย (Flea 

market) ดว้ย ผลลพัธ์ท่ีเกิดข้ึนคือการเคล่ือนไหว (Motion) และทางเดิน (Circulation) ไดเ้ป็นส่วน

ส าคญัในรูปทรงหลกัของท่ีวา่งทางสถาปัตยกรรม ซ่ึงสามารถสังเกตุเห็นไดง่้ายทั้งจากภายนอก 

(Extimate) และจากภายใน (Intimate)  ทางเดินไดมี้แนวแกนท่ีชดัเจนและท าใหเ้ขา้ใจในทิศทางได้

ง่าย โดยการมองเห็น จากภายในและภายนอก จนน าไปสู่การเคล่ือนไหวท่ีสอดคลอ้งไปกบัท่ีวา่ง 
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ส่งผลใหเ้กิดการกระจายผูค้นไปทัว่ๆ พื้นท่ี (Place) ไดเ้ป็นอยา่งดี และในขณะเดียวกนัก็ได ้สร้าง

กิจกรรมการซ้ือขายระหวา่งการเคล่ือนไหวของผูค้นบางส่วนและจุดตดัต่างๆ (Junction) ก็เป็นส่วน

ทางเลือกส าหรับการเคล่ือนไหวในกฏการเคล่ือนไหวขอ้อ่ืนๆ ท่ีแตกต่างส าหรับบางคนท่ีตอ้งการ

เคล่ือนไหวไปทางอ่ืนตามความตอ้งการของกลุ่มของตน 

  

ข้อดี 

 1.การใชเ้คร่ืองมือในการออกแบบ ส่งผลต่อการเคล่ือนไหวทั้งภายนอกและภายใน 

 2.กิจกรรมท่ีเกิดข้ึน ไม่ไดข้ดัขวางการไหลของกระแสฝงูชน 

 ข้อเสีย 

 1.การออกแบบยงัตอ้งเนน้ไปท่ีรูปทรงมากกวา่ความสัมพนัธ์ของการเคล่ือนไหวในแง่

คุณภาพของท่ีวา่ง 
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บทที ่5 

บทสรุปและข้อแนะน า 
 

1.สรุปภาพรวมในการศึกษาและออกแบบ 

การออกแบบสถาปัตยกรรมทั้ง 2 แนวทาง ในการเลือกท่ีจะน าเคร่ืองมือ (Tooling) ท่ีไดจ้าก

การสังเคราะห์ (Synthesis) ส่ิงท่ีไดจ้ากการศึกษาจะเป็นตวัอยา่งเพื่อให้เห็นวา่การออกแบบท่ีวา่งจาก

ระบบการเคล่ือนไหว (Mankind motion system as the space organization) คือ การออกแบบท่ี

เร่ิมตน้จากการศึกษาพฤติกรรมศาสตร์ของส่ิงมีชีวติและมนุษย ์ ซ่ึงในท่ีสุดแลว้ส่ิงท่ีไดศึ้กษาไดก้ลบั

เขา้มาเป็นสภาพแวดลอ้มของพฤติกรรมของมนุษย ์และส่งผลกระทบต่อมนุษยเ์อง จนเกิด

ประโยชน์ในการออกแบบสถาปัตยกรรมในแง่การน าไปใชใ้นสถานการณ์ของการเคล่ือนไหว โดย

อิงการใหข้อ้มูลกบัผูใ้ชส้อยพื้นท่ี ในระหวา่งการเคล่ือนไหว ซ่ึงส่วนมากแลว้มกัจะเป็นกิจกรรม

ของการเขา้ชมนิทรรศการ การเดินไปมาระหวา่งอาคารหรือสถานท่ี 2 แห่งหรือหลายๆ แห่ง เช่น

การเดินในจตุรัส หรือพื้นท่ีส่วนกลางของชุมชน และการเลือกซ้ือสินคา้ในตลาด ซ่ึงเป็นส่วนท่ีผู ้

ศึกษาเลือกท่ีจะน ามาใชใ้นการทดลองออกแบบท่ีวา่งท่ีออกแบบจากระบบการเคล่ือนไหว 

 ซ่ึงผลสรุปแลว้ ก็จะไดก้ระบวนวธีิ (Algorithm) ในการเร่ิมตน้ (Apporch) ศึกษาการ

เคล่ือนไหว วธีิหน่ึง ส าหรับการน ามาใชเ้พื่อออกแบบแกปั้ญหาการเคล่ือนไหว หรือส่งเสริมให้

อยากเคล่ือนไหวในท่ีวา่งดว้ยปัจจยัอนัใดอนัหน่ึงของผูอ้อกแบบหรือท่ีปรึกษาทางดา้นการวางผงั  

ซ่ึงท่ีสุดแลว้ขอ้เสนอแนะหรือตรรกกะท่ีไดน้ าไปประยกุตใ์ชน้ั้น อาจจะไม่ไดเ้ปล่ียนรูปทรงของผงั 

(Plan) หรือท่ีวา่ง (Space) อยา่งเด่นชดั อาจเป็นเพียงการสร้างจงัหวะ (Rythm) ของท่ีวา่ง การ

เลือกใชข้นาดของพื้นท่ีๆ เหมาะสมกบับริบท ในมิติของการเคล่ือนไหว หรือแมแ้ต่การก าหนด

โปรแกรมการออกแบบ ท่ีไดจ้ากการวเิคราะห์พื้นท่ีตั้ง (Site) จากการศึกษาการเคล่ือนไหว 

 

2.ข้อเสนอแนะ 

 การออกแบบท่ีวา่งจากระบบการเคล่ือนไหวของมนุษย ์(Mankind motion system as the 
space organization) มีสาระส าคญัเก่ียวกบัปรากฏการณ์ของการเคล่ือนไหว ซ่ึงมีคุณลกัษณะ
เฉพาะตวั (Identity) อยูห่ลายประการดงัท่ีไดก้ล่าวมาแลว้  สถาปนิกหรือผูอ้อกแบบท่ีวา่งควรจะ
ตระหนกัถึงการมีอยูข่องระบบการเคล่ือนไหว  ก่อนวางแผนการออกแบบ เพื่อสร้างคุณประโยชน์
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ต่างๆ ใหก้บัพื้นท่ี  ดว้ยความละเอียดอ่อนและมีสติ ท่ีมากกวา่การ “บรรจุ” การใชส้อยท่ีวา่งลงไปให้
ครบตามจ านวน มีการเฉพาะเจาะจงลงไปอยา่งมีชั้นเชิงผา่นกระบวนการออกแบบส่ิงใดๆ  เช่นการ
วางผงัแม่บท (Master plan) การออกแบบพื้นท่ีสาธารณะ (Public space) การออกแบบทางเดินต่างๆ 
ซ่ึงก็มีบริบทท่ีแตกต่างกนัออกไปรวมถึงการเคล่ือนไหวดว้ย การเลือกของสถาปนิก/ผูอ้อกแบบท่ีจะ
ใชป้ระเด็นอะไรท่ีเกิดปฎิสัมพนัธ์ระหวา่งการเคล่ือนไหวกบัพื้นท่ีลงสู่งานออกแบบ 
 ในการออกแบบท่ีวา่งจากระบบการเคล่ือนไหวน้ี  ในผลลพัธ์ของการออกแบบไดท้ าให้
เป็นถึงความสัมพนัธ์ระหวา่งท่ีวา่งและระบบการเคล่ือนไหว ในภาพรวมและยงัสามารถพฒันาการ
ออกแบบให้อยูใ่นมิติต่างๆ ทางสถาปัตยกรรมไดไ้ม่วา่จะเป็นการออกแบบทางเดิน การออกแบบ
ร้านคา้ หรือการออกแบบใดๆ เพราะการเคล่ือนไหวของมนุษยเ์ป็นปรากฏการณ์ธรรมดาอยา่งหน่ึง 
ท่ีเกิดข้ึนเสมอๆ ตลอดเวลา  

การศึกษาการเคล่ือนไหวยงัสามารถท าไดอี้กหลายๆ แนวทางเช่นการศึกษาโดยเอา

สถานท่ีๆ มีอยูจ่ริงเป็นโจทยใ์นการศึกษา และใชป้ริมาณ และความเร็วหรือกิจกรรมของผูค้นใน

พื้นท่ีระหวา่งสถานท่ี 2 แห่ง เป็นตวัก าหนดหรือเป็นส่ิงท่ีเลือกใชใ้นการศึกษา แลว้ก็จะพบวา่

ค าตอบในการออกแบบ “วาง” (Insert) ส่ิงใดส่ิงหน่ึงลงไปในพื้นท่ี (Place) นั้นมนัเป็นผลลพัธ์จาก

ปัจจยัในการเคล่ือนไหวซ่ึงมีท่ีมาจากบริบท (Context) นั้นๆ เสมอ 

 

3.อภิปรายผล 

 การเคล่ือนไหวของมนุษย ์(Mankind motion) เป็นส่ิงท่ีสัมพนัธ์ (Relation) กบับริบท 

(Context) นัน่หมายความวา่จะไม่สามารถยกเอาการเคล่ือนไหวเพียงอยา่งเดียวข้ึนมาเพื่อศึกษาได ้

แต่ตอ้งยกเอาบริบทนั้นๆ เขา้มาศึกษาร่วมดว้ยเสมอ กฏของการเคล่ือนไหว หรือทฤษฎีต่างๆ ท่ีได้

ศึกษามาแลว้จึงจะชอบธรรมดว้ยปัจจยัของสภาพโดยรวมทั้งหมด  

การมองเห็น (Vision) ของผูอ้อกแบบเองท่ีจะใชว้ธีิการอนัหน่ึงอนัใด จากการศึกษาระบบ
การเคล่ือนไหว ท าการสร้างสรรค ์(Creative) ใหปั้จจยัสอดคลอ้งกบัการเคล่ือนไหว หรือแมก้ระทัง่
การป้อนกลบัเชิงลบ (การท าใหเ้คล่ือนไหวชา้ลง) ก็ยงัสามารถเป็นปัจจยัต่อการเคล่ือนไหว เพื่อ
ประโยชน์ในทางพฤติกรรมศาสตร์ของมนุษยไ์ด ้และทา้ยท่ีสุดความคิดสร้างสรรค ์(Creativity) 
ความตระหนกัรู้ (Consious) ของผูอ้อกแบบ ควรจะหยัง่ถึงเขา้ไปในระบบการเคล่ือนไหวในบริบท
นั้น โดยปฏิปักขนยันั้นการเคล่ือนไหวยอ่มเป็นส่ิงท่ีแสดงการมีอยูข่องพื้นท่ีในทุกๆ ดา้น และ
แสดงออกถึงคุณภาพของพื้นท่ีนั้นๆ  เสมอ 
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มิติท่ีซ่อนอยูใ่นระบบการเคล่ือนไหวไดบ้อกเราถึงปฎิสัมพนัธ์ระหวา่งเรากบัส่ิงแวดลอ้ม 
หรือระหวา่งภายใน (ความตระหนกัรู้) กบัภายนอก (การรับรู้)  ทั้งรูปธรรมและนามธรรมอยา่งมี
เหตุผล ส่ิงท่ีส าคญันั้นคือการเห็นวา่ส่ิงใดควรจะวางตวัลงไปในพื้นท่ีเพื่อให้เกิดบางส่ิงกบัพื้นท่ี  ส่ิง
ท่ีวางตวัลงไปนั้นก็จะท าหนา้ท่ีหล่อเล้ียงระบบการเคล่ือนไหวส่งผา่นต่อกนัไปในการเคล่ือนไหว  
เพื่อสร้างความรู้สึก ประสบการณ์ (experience) ในพื้นท่ี (Place) ใหก้บัผูค้น ตามเจตจ านงคบ์าง
ประการท่ีผูอ้อกแบบมองเห็น (Vision) 
 

4.ข้อเสนอแนะจาก อ.ที่ปรึกษาวิทยานพนิธ์ 

 1.การออกแบบทางเดินควรจะมีการใชส่ิ้งท่ีไดจ้ากการวเิคราะห์ ลงสู่งานออกแบบใหม้าก
ข้ึนกวา่น้ี หรือออกแบบในมิติท่ีมีความสัมพนัธ์กบัขนาดสัดส่วนของมนุษยไ์ดใ้กลชิ้ดมากข้ึนกวา่น้ี 
 2.จากผลลพัธ์ในการออกแบบท่ีได ้พบวา่ยงัสามารถพฒันางานออกแบบท่ีวา่งจากระบบ
การเคล่ือนไหวต่อไปไดอี้กในแง่คุณภาพของงานออกแบบ 
 3.ตรรกะหรือกระบวนการคิด คือส่ิงส าคญักวา่การออกแบบรูปทรง  จากส่ิงท่ีไดศึ้กษามา
ควรจะแสดงให้เห็นถึงความส าคญัของส่ิงท่ีไดศึ้กษามาและเช่ือมโยงสู่การออกแบบหรือเสนอแนว
ทางการออกแบบไดอ้ยา่งมีนยัยะส าคญั และสามารถถ่ายทอดมุมมองแห่งการมองเห็นนั้นใหเ้ห็นได้
อยา่งชดัเจนมากข้ึน 



 

รายการอา้งอิง  
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