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บทคดัยอ่ 

ในปัจจุบนัการก่อสรา้งถนนมกีารใชก้ารวางแผนงานก่อสรา้งโดย
ใชแ้ผนภูมแิกนต์ควบคู่ไปกบัการก าหนดสายงานวกิฤตซึง่เป็นลกัษณะ
การวางแผนงานทีม่กีารระบุงานทีส่ าคญัและไมส่ามารถล่าชา้ได ้แต่การ
วางแผนทรพัยากรทีถู่กน ามาใช ้จะถูกวางแผนแยกออกจากแผนงาน 
จงึไม่สามารถจดัการกบัทรพัยากรทีม่ใีหเ้กดิประสทิธภิาพสูงสุดได ้จงึ
ได้น าแนวทางการวางแผนงานก่อสรา้งแบบท าซ ้า ที่เป็นการวางแผน
งานโดยก าหนดจากการใชท้รพัยากรทีม่อียู่ ซึง่ท าใหส้ามารถจดัการกบั
ทรพัยากรที่มใีห้เกิดประสิทธิภาพสูงสุดได้ โดยงานวิจยันี้ได้น าการ
วางแผนงานแบบท าซ ้ามาวางแผนกบัโครงการก่อสรา้งถนนที่มขีนาด
ระยะทางในการก่อสรา้งทีแ่ตกต่างกนั ทัง้หมด 6 โครงการ ในลกัษณะ
ของการเปรยีบเทยีบกบัการวางแผนงานแบบเดมิที่เป็นการวางแผน
งานก่อสร้างแบบก าหนดสายงานวกิฤต เพื่อหาแนวทางการวางแผน
งาน และการประยุกต์ใชแ้ผนงานใหส้อดคลอ้งกบัสภาพปัจจุบนัใหไ้ด้
ประโยชน์จากทรพัยากรที่มอียู่อย่างสูงสุดต่อการท างาน ซึ่งผลลพัธ์ที่
ไดจ้ะน ามาเป็นแนวทางในการเปรยีบเทยีบว่าการวางแผนงานแบบใดมี
ความสะดวกในการใชง้านมากกว่ากนั 

ค าส าคญั: การวางแผนงานแบบท าซ ้า, การวางแผนงานแบบ
วกิฤต, การกอ่สรา้งถนน, การบรหิารทรพัยากร 

Abstract 
Nowadays, Gantt chart and critical path method (CPM) is 

highly used in road construction planning and scheduling. It is a 
traditional planning and scheduling method which is focusing on 
duration and percent completeness. However, resource usage is 
not analyzed, so it cannot be managed effectively. The repetitive 
scheduling method (RSM) is a graphical planning and scheduling 
tool. It is designed to use for linear construction such as highway 
or pipeline construction. It is focus on both duration and resource 
at the same time. Six highway construction projects were 

evaluated in this paper in both scheduling methods. The projected 
were separated into small, medium, large construction projects. 
The pro and con of each methods were discussed.  
The advanced repetitive scheduling method (aRSM) were advised 
as well. 

Keywords: Repetitive Scheduling Method, Critical Path 
Method, Road Construction, Resource Management  

1. ท่ีมาและความส าคญั 
การวางแผนงานก่อสรา้ง มกัจะเป็นขัน้ตอนแรกของการบรหิาร

โครงการก่อสรา้งเสมอ โดยจะเริม่ตน้จากการก าหนดกจิกรรมต่างๆของ
โครงการ พร้อมทัง้ระบุระยะเวลาของกจิกรรมนัน้ๆ เพื่อน ากจิกรรม
ทัง้หมดมาวางต่อกนั ตามล าดบัข ัน้ตอนของงาน จะท าใหเ้กดิแผนงาน
ของการก่อสร้างขึ้น ในปัจจุบนัรูปแบบการวางแผนงานที่นิยมใช้คอื
แผนภมูแิกนต์ (Gantt Chart) มลีกัษณะเป็นกราฟแท่งแนวนอน ซึง่เป็น
การวางเสน้กราฟตามระยะเวลาของกจิกรรมทีเ่กดิขึน้ โดยจะใชร้่วมกบั
วธิกีารก าหนดสายงานวกิฤต (Critical Path Method) หรอืทีน่ิยมเรยีก
กนัว่า ซีพเีอ็ม (CPM) เมื่อท าการวางแผนงานแล้วเสรจ็ จะมีการระบุ
งานที่ส าคัญและไม่สามารถล่าช้าได้ เรียกว่า งานวิกฤต (Critical 
Activity) โดยเมื่อท าการระบุงานวกิฤตของทัง้โครงการ จะท าให้เกิด
สายงานวิกฤตขึ้น อย่างไรก็ตามในการวางแผนก่อสร้างนัน้ การ
วางแผนทรพัยากรทีถู่กน ามาใช ้จะถูกวางแผนแยกออกจากแผนงาน 
ซึ่งมกัก่อใหเ้กดิความขดัแยง้ของขอ้มลูในการท างาน อกีทัง้ยงัส่งผลถงึ
การจัดสรรทรัพยากรให้เกิดประโยชน์สูงได้ไม่เต็มที่ ดังนั ้นเพื่อ
ผสมผสานการวางแผนงานและการวางแผนทรัพยากรเพื่อให้เกิด
ประสทิธภิาพ จงึมกีารน าแนวคดิการประยุกต์ใช้วธิกีารวางแผนงาน
แบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) ซึ่งเป็นวิธีที่ช่วยให้การ
วางแผนงานสามารถท าไดอ้ย่างประสทิธภิาพยิง่ขึน้ ทัง้ในดา้นของการ
จัดการระยะเวลาการท างาน และการจัดสรรทรัพยากร ให้มี
ประสทิธภิาพสงูสุด  



2 
  

2. งานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 
การวางแผนงานก่อสรา้ง มกัจะเป็นขัน้ตอนแรกของการบรหิาร

โครงการก่อสรา้งเสมอ โดยจะเริม่ตน้จากการก าหนดกจิกรรมต่างๆของ
โครงการ พร้อมทัง้ระบุระยะเวลาของกจิกรรมนัน้ๆ เพื่อน ากจิกรรม
ทัง้หมดมาวางต่อกนั ตามล าดบัข ัน้ตอนของงาน จะท าใหเ้กดิแผนงาน
ของการก่อสรา้งขึน้ ในปัจจุบนัรูปแบบการวางแผนงานทีน่ิยมน ามาใช้
คอืแผนภูมแิกนต์ (Gantt Chart) มลีกัษณะเป็นกราฟแท่งแนวนอน ซึ่ง
เป็นการวางเส้นกราฟตามระยะเวลาของกจิกรรมที่เกดิขึ้น โดยจะใช้
ร่วมกบัวิธีการก าหนดสายงานวิกฤต (Critical Path Method) หรือที่
นิยมเรยีกกนัว่า ซพีเีอ็ม (CPM) เมือ่ท าการวางแผนงานแลว้เสรจ็ จะมี
การระบุงานที่ส าคัญและไม่สามารถล่าช้าได้ เรียกว่า งานวิกฤต 
(Critical Activity) โดยเมือ่ท าการระบุงานวกิฤตของทัง้โครงการ จะท า
ใหเ้กดิสายงานวกิฤตขึน้ อย่างไรกต็ามในการวางแผนก่อสรา้งนัน้ การ
วางแผนทรพัยากรทีถู่กน ามาใช ้จะถูกวางแผนแยกออกจากแผนงาน 
ซึ่งมกัก่อใหเ้กดิความขดัแยง้ของขอ้มลูในการท างาน อกีทัง้ยงัส่งผลถงึ
การจัดสรรทรัพยากรให้เกิดประโยชน์สูงได้ไม่เต็มที่ ดังนั ้นเพื่อ
ผสมผสานการวางแผนงานและการวางแผนทรัพยากรเพื่อให้เกิด
ประสทิธภิาพ จงึมกีารน าแนวคดิการประยุกต์ใช้วธิกีารวางแผนงาน
แบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) ซึ่งเป็นวิธีที่ช่วยให้การ
วางแผนงานสามารถท าได้อย่างมปีระสิทธภิาพยิง่ขึ้น ทัง้ในด้านของ
การจัดการระยะเวลาการท างาน และการจัดสรรทรัพยากรให้มี
ประสทิธภิาพสงูสุด  

2.1 การวางแผนงานก่อสรา้ง 
2.1.1 วธิกีารวางแผนงานแบบดัง้เดมิ 
ปัจจุบนัการบรหิารการก่อสรา้ง ส่วนใหญ่จะเริม่ต้นดว้ยการ

วางแผนงานซึง่เป็นส่วนทีส่ าคญัอย่างยิง่ในการทีจ่ะท าใหโ้ครงการลุล่วง
ไปไดด้ว้ยดตีามระยะเวลาทีก่ าหนด โดยทีร่ปูแบบการวางแผนงานแบบ
ดัง้เดมิที่นิยมน ามาใช้มากที่สุดคอืแผนภูมแิกนต์ (Gantt Chart) ที่ถูก
คดิคน้ขึน้โดย Gantt [1] ซึ่งมลีกัษณะเป็นกราฟแท่งแนวนอนและมกีาร
วางเสน้กราฟตามระยะเวลาของกจิกรรมทีเ่กดิขึน้ได ้แต่ Gantt Chart 
ยงัไม่สามารถแสดงใหเ้หน็ถงึความสมัพนัธ์ของกจิกรรมต่างๆ ไดอ้ย่าง
ชดัเจน Kelley Jr. and Walker [2] จึงได้ท าการคิดค้นวธิีการก าหนด
สายงานวกิฤต (Critical Path Method) หรอืทีน่ิยมเรยีกกนัว่า ซพีเีอ็ม 
(CPM) เป็นการวางแผนงานแบบที่มกีารระบุชนิดงานที่ส าคญัและไม่
สามารถล่าชา้ได ้เรยีกว่า งานวกิฤต (Critical Activity) โดยเมือ่ท าการ
ระบุงานวิกฤตของทัง้โครงการแล้ว จะท าให้เกิดสายงานวิกฤตขึ้น  
เพือ่ช่วยในการบรหิารทรพัยากรในโครงการใหเ้กดิประโยชน์สงูสุด และ
เนื่องจากการวางแผนงานก่อสรา้งนัน้ยงัมกีจิกรรมทีไ่ม่สามารถก าหนด
ระยะเวลาการท างานไดอ้ย่างชดัเจน (Uncertainty Schedule) จงึได้มี
การร่วมมือกันระหว่าง United States Navy and Booz Allen and 
Hamilton and Lockheed Aircraft [3] ซึ่งในการวางแผนงานก่อสร้าง
ลกัษณะนี้จะใช้เทคนิควธิกีารวางแผนและการควบคุมแผนซึ่งมคีวาม
ซบัซ้อน ทีป่ระกอบดว้ยกจิกรรม กบัเวลาโดยประมาณ เพื่อค านวณหา
เวลาที่คาดหวังของกิจกรรมแต่ละกิจกรรมจะแล้วเสร็จ Program 
Evaluation and Review Technique - PERT โ ด ย ก า ร น า ค่ า  a 
(ช่วงเวลาท างานสัน้ที่สุดส าหรับงานนัน้  – Most Optimistic Time)  

ค่า b (ช่วงเวลาท างานยาวนานทีสุ่ดส าหรบังานนัน้ – Most Pessimistic 
Time) และ ค่า m (ช่วงเวลาท างานทีเ่กดิขึน้บ่อยครัง้ทีสุ่ดในการท างาน
นัน้ – Most Likely Time) มาค านวณหาตามลกัษณะของความน่าจะ
เป็นทีเ่กดิขึน้ในการท างาน และหาค่า te (ค่าเวลาเฉลีย่ - Expected or 
Mean Time) ซึ่งเป็นระยะเวลาทีน่่าจะเกดิขึ้นตามความน่าจะเป็นเพื่อ
น าไปค านวณระยะเวลาของโครงการก่อสร้างต่อไป น าแผนภูมิ
โครงข่าย (Network Diagram) มาประยุกต์ใช้ในการวางแผนงาน
ก่อสรา้ง โดยใชร้่วมกบัวธิกีารก าหนดสายงานวกิฤตเช่นกนั ซึง่ลกัษณะ
ของแผนภมูโิครงขา่ยจะแบ่งเป็นสองประเภทหลกัคอื แบบ กจิกรรมบน
เสน้ลูกศร (Activities On Arrows – AOA) และกจิกรรมบนจุดเชื่อมต่อ 
(Activities On Nodes – AON) โดยแผนภูมปิระเภทนี้จะช่วยใหล้ าดบั
ความส าคญัของงานไดง้่ายขึน้ แต่ไม่สามารถดูกจิกรรมทีเ่กดิขึน้ในแต่
ละวนัไดส้ะดวกเท่าแผนภมูแิกนต์  

2.1.2 วธิกีารวางแผนงานแบบท าซ ้า 
Harris and Ioannou [4] ได้คดิค้นวธิกีารวางแผนงานแบบ

การก าหนดเวลาการท างานแบบซ ้า (Repetitive Scheduling Method) 
หรอืในชื่อ อาร์เอสเอ็ม (RSM) เป็นการวางแผนงานอกีรูปแบบหนึ่งที่
นิยมใชก้บัการวางแผนงานทีม่กีจิกรรมการท างานซ ้าไปมาและต่อเนื่อง
ในลกัษณะของเชิงเส้น โดยการวางแผนงานแบบท าซ ้านัน้จะท าให้
สามารถจัดสรรกับทรัพยากรที่มีให้ท างานได้ ต่ อ เนื่ องและมี
ประสทิธภิาพมากขึน้ดว้ย ซึ่งงานวจิยันี้ท าใหท้ราบถงึขอ้จ ากดัต่างๆที่
แผนงานแบบดัง้เดมิ (CPM) ไม่สามารถท าได้เกี่ยวกบัความต่อเนื่อง
ของการใทรพัยากร จนกระทัง่ในปัจจุบนัได้มกีารคิดค้นและพัฒนา
รูปแบบวธิกีารวางแผนการท างานที่มลีกัษณะกจิกรรมในการท างาน  
ทีซ่ ้าๆกนัขึน้มาหลายวธิกีาร โดยมชีือ่เรยีกทีแ่ตกต่างกนัไป  

 

 
รปูท่ี 1 การวางแผนงานโดยใชว้ธิ ีRSM 
ทีม่า: Harris RB, Ioannou PG. (1998). 

https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=Henry_L._Gantt&action=edit&redlink=1
https://en.wikipedia.org/wiki/United_States_Navy
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ซึ่งมนีักวจิยัหลายๆท่านก่อนหน้านี้ ได้มกีารพูดถึง การวางแผนงาน
แบบท าซ ้า ใหเ้ป็นทีรู่จ้กักนัในหลากหลายชื่อ ส่วนใหญ่จะถูกน าเสนอ
ในรูปของแผนภูมทิี่มแีกนนอนและแกนตัง้ ซึ่งมกีารใช้วางแผนการ
ท างานในลกัษณะทีก่ าหนดใหร้ะยะเวลาโครงการอยู่ทัง้ในแนวตัง้และ
แนวนอน โครงการที่มกีจิกรรมไม่ต่อเนื่องหรอืต่อเนื่อง โดยที่ความ
ต่อเนื่องนัน้ขึน้อยู่กบัความลาดชนัของเสน้ตรงนัน้ๆ 

ในส่วนของโครงการก่อสร้างที่มลีกัษะกจิกรรมแต่ละหน่วย
ในการท างานซ ้าๆกนัสามารถแบ่งได้ 2 ประเภทใหญ่ๆ ประเภทแรก 
คอื โครงการหมู่บา้นจดัสรร หรอืโครงการอาคารสูง เช่นคอนโด หรอื
หอพกัที่มกีจิกรรมในการก่อสร้างที่ซ ้ากนั โดยใช้วธิกีารวางแผนงาน
ด้วย Line of Balance (LOB) ซึ่งมผีู้ท าการวิจยัเกี่ยวกบัเรื่องนี้ได้แก่ 
O’Brien [5], Carr and Meyer [6], Halpin and Woodhead [7], Harris 
and Evans [8] ส่ วนประเภทที่สอง คือ  โครงการก่อสร้างถนน  
โครงการวางท่อ หรือโครงการขุดอุโมงค์ ซึ่งล้วนมีกิจกรรมในการ
ก่อสร้างที่ซ ้ากนั โดยใช้วิธีการวางแผนงานด้วย Linear Scheduling 
Method (LSM) ซึ่งมผีู้ท าการวจิยัเกี่ยวกบัเรื่องนี้ได้แก่ Johnston [9], 
Chrzanowski and Johnston [10], Russell and Casselton [11], 
Harmelink [12] โดยทีท่ ัง้ 2 ประเภทมุ่งเน้นไปในการวางแผนงานให้มี
มกีารท างานและมกีารใชท้รพัยากรใหต่้อเนื่องและประสทิธภิาพสูงสุด 
ต่อมา Harmelink [13] ได้มกีารประยุกต์น าเทคนิคนี้มาใช้ในวางแผน
งานก่อสรา้ง โดยไดแ้สดงถงึขอ้ไดเ้ปรยีบในการประยุกต์เทคนิคใหม่มา
เพื่อปรบัปรุงประสทิธภิาพงานให้ดยีิง่ข ึ้น โดยได้ระบุถึงขอ้จ ากดัของ
การใช้วธินีี้คอื การใช้งานจะยุ่งยากแต่หากมคีอมพวิเตอร์เขา้มาช่วย
สามารถท าใหก้ารใชง้านไดส้ะดวกยิง่ขึน้  
 

 
รปูท่ี 2 ลกัษณะการวาดกจิกรรมในวธิ ีRSM 

ทีม่า: Harmelink DJ. (2000). 

 

ซึ่งในการเขยีนแผนภมูใินลกัษณะของ RSM จะระบุแกนแต่
ละแกนเป็นขอ้มลูทีใ่ชใ้นการวางแผน โดยทีน่ิยมใชไ้ดแ้ก่ การก าหนด
ต าแหน่งของงานไวใ้นแกนนอน (แกน x) และการก าหนดระยะเวลาไว้
ในแกนตัง้ (แกน y) โดยจะมกีารเขยีนกจิกรรมทีเ่กดิขึน้บนแกนทัง้สอง
โดยลกัษณะของกจิกรรมจะแบ่งเป็น 3 ประเภท ไดแ้ก่ เสน้ตรง กล่อง 
และแท่งตัง้ ดงัแสดงใน รปูที ่2 โดยมรีายละเอยีดดงันี้ 

1. เสน้ตรง (Linear) แสดงถงึกจิกรรมทีท่ า โดยจุดเริม่ต้น
คือระยะและต าแหน่งเริ่มต้นของกิจกรรมนัน้ และจุดสุดท้ายเป็น
จุดสิ้นสุดและระยะทางสิ้นสุดของกิจกรรมนัน้ โดยแบ่งออกเป็น 4 
ประเภทย่อย ไดแ้ก่ 

a. CFL – Continuous full-span linear – กิจ ก ร รมที่
ต่อเนื่องโดยเริ่มต้นจากระยะเริ่มต้นและสิ้นสุดที่ระยะสุดท้ายของ
โครงการ ใชเ้ป็นกจิกรรมควบคุมในการวางแผน  

b. IFL – Intermittent full-span linear – กิจกรรมที่ ใช้
ระยะทางของโครงการหมด  แต่ไมต่่อเนื่องตลอดความยาว  

c. CPL – Continuous partial-span linear – กจิกรรมที่
ต่อเนื่องทีม่รีะยะทางส่วนหนึ่งส่วนใดของโครงการ 

d. IPL – Intermittent partial-span linear – กิจกรรมที่
ไมต่่อเนื่องทีม่รีะยะทางส่วนหนึ่งส่วนใดของโครงการ 

2. กล่อง (Block) เป็นลักษณะของกิจกรรมที่ก าหนด
ช่วงเวลาการท างาน และช่วงระยะทางในการท างาน โดยแบ่งเป็น 2 
ประเภทย่อย ไดแ้ก่ 

a. FB – Full-span block – กิจกรรมที่ เกิดขึ้นตลอด
ระยะทางของโครงการในช่วงเวลาใดๆ  

b. PB – Partial-span block – กจิกรรมที่เกดิขึ้นในช่วง
ระยะทางของโครงการใดๆ ในช่วงเวลาใดๆ 

3. แท่งตัง้ (Bar) เป็นกจิกรรมทีเ่กดิขึน้ ณ ต าแหน่งใดๆ ที่
ใชร้ะยะเวลาด าเนินงาน ตวัอย่างกจิกรรม เช่น การสรา้งท่อลอด 

แมว้่าในปัจจุบนัวธิกีารวางแผนงานก่อสรา้งทีน่ิยมได้แก่วธิกีาร
ก าหนดสายงานวกิฤต (Critical Path Method - CPM) ซึ่งเป็นวธิีการ
ค านวณและวางแผนการท างานที่แสดงเวลาที่เร็วที่สุด และช้าที่สุด 
ในการเริม่ท างาน และแสดงถงึเสน้ทางวกิฤตของกจิกรรม เพื่อใหก้าร
ท างานเป็นไปตามเวลาทีก่ าหนดไว ้โดยวธิกี าหนดสายงานวกิฤตนิยม
ใช้กบัโครงการที่ซบัซ้อน ที่การพิจารณาเวลาแล้วเสร็จจากกจิกรรม
หลายกจิกรรมต่อเนื่องท าได้ยาก แมก้ระนัน้งานที่มกีารท างานซ ้ากนั 
เช่น งานก่อสรา้งถนนนัน้ งานทีเ่กิดขึน้จะไม่มคีวามซบัซ้อนในตวังาน 
แต่จะมีการแบ่งแยกตัวงานที่ท าซ ้าออกเป็นช่วงๆ หรือเป็นระยะที่
ก่อใหเ้กดิการล่าชา้ของตวังานเอง หากวางแผนงานไมเ่หมาะสม 

2.2 การวางแผนการใชท้รพัยากร 
2.2.1  รปูแบบการวางแผนการใชท้รพัยากร 
ในส่วนของการวางแผนการใช้งานทรพัยากร (Resource 

Management) นัน้จะเป็นส่วนท้ายสุดในการวางแผนงานก่อสรา้งโดย
เป็นการน าทรพัยากรทีต่อ้งใชใ้นแต่ละกจิกรรมมาวางแผนการใชง้านให้
เหมาะสม เช่น คน เครือ่งจกัร และวสัดุ ใหเ้พยีงพอต่อการใชง้าน และ/
หรอื จดัการโยกยา้ยทรพัยากรทีม่กีารใชง้านมากหรอืน้อยเกนิไปในแต่
ละช่วงเวลา เพือ่ใหเ้กดิกจิกรรมการท างานอย่างต่อเนื่องและไมม่สีะดุด 
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เมือ่เทคนิคการจดัการกบัระยะเวลาทีใ่ชก้นัอย่างแพร่หลาย
นัน้ไม่มปีระสิทธิภาพเพียงพอในการจดัการกับระยะเวลาโครงการ
ก่อสร้างที่มลีกัษณะกจิกรรมทีซ่ ้าๆกนั เช่นการก่อสรา้งทางหลวง ท่อ
อุโมงค์และตึกอาคาร El-Gafy [14] จึงเสนอแนวทางวิธีการที่มี
วิว ัฒนาการมาจากพฤติกรรมการจับเหยื่อของมด  (Ant Colony 
Optimization - ACO) สู่การจดัสรรทรพัยากรในการก่อสรา้งทีม่ลีกัษณะ
กจิกรรมซ ้าๆกนั โดยก าหนดเวลาที่จ ากดั พรอ้มล าดบัความส าคญัของ
กิจกรรมและข้อจ ากัดของทรัพยากรหลายรายการ เพื่อก าหนด
ทรพัยากรให้เหมาะสมที่สุดและลดระยะเวลาโครงการรวมทัง้จ านวน
วนัทีห่ยุดชะงกั เพือ่ใหเ้หน็ถงึความแตกต่าง ชยัยศ และ สุนียร์ตัน์ [15] 
จงึไดท้ าการวจิยัเปรยีบเทยีบระยะเวลาของโครงการเมือ่วางแผนด้วย
วธิกี าหนดสายงานวกิฤต (CPM) และวธิกีารวางแผนงานแบบท าซ ้า 
(RSM) ซึ่งได้ข้อสรุปของงานวิจัยว่า  การวางแผนด้วย CPM มี
ระยะเวลาโครงการทีน้่อยกว่าวธิ ีRSM แต่เพือ่ความต่อเนื่องของการใช้
งานทรพัยากร ต่อมา อัครวิทย์ และ สุนีย์รตัน์ [16] จึงได้มกีารวิจัย
เกี่ยวกบัการจดัสรรทรพัยากรแบบกลุ่มคนงานเฉพาะแต่ละกิจกรรม 
(Dedicated Resource Assignment) แล ะก า ร ใ ช้คน ง าน ร่ ว มกัน 
(Pooled Resource Assignment) โดยทีโ่ครงการทีม่ลีกัษณะกจิกรรมที่
ซ ้าๆกนัระยะเวลาของกจิกรรมต่างๆ ได้รบัอิทธพิลจากขอ้จ ากดัด้าน
ทรพัยากรสามารถใช้วิธีการวางแผนงานแบบท าซ ้า (RSM) เพื่อให้
ม ัน่ใจได้ว่าจะไม่มกีารหยุดชะงกัการใช้ทรพัยากรระหว่างกิจกรรมที่
คลา้ยคลงึกนัในหน่วยต่างๆ Wang [17] จงึไดใ้หเ้หตุผลส าหรบัวธินีี้ว่า
การประยุกต์ใช้ RSM เพื่อแก้ปัญหาโดยวิธีข ัน้ตอนเชิงพันธุกรรม 
ส าหรบัการก าหนดระยะเวลาของโครงการที่มีลกัษณะซ ้าๆกนัโดย
ค านึงถงึความต่อเนื่องของทรพัยากรทีอ่ยู่อย่างมจี ากดั ใหส้มัพนัธ์กบั
ระยะเวลาและเกดิประสทิธภิาพสงูสุด 

อย่างไรก็ตามวธิกีารวางแผนงานแบบท าซ ้า (RSM) เกอืบ
ทัง้หมดที่พฒันาขึ้นมานัน้มพีื้นฐานมาจาก โครงการที่ประกอบด้วย
หน่วยกจิกรรมที่เหมอืนกนัหลายๆหน่วย Huang, Sun [18] จงึได้ท า
การวิจัยพฒันาการวางแผนงานแบบท าซ ้าที่ไม่ใช่หน่วยกิจกรรมที่
เหมอืนกนั จากนัน้ Huang, Sun [19] กไ็ดท้ าการพฒันาวธิกีารก าหนด
กจิกรรมแบบท าซ ้าตามกลุ่มทมีงานโดยวางแผนและก าหนดเวลาด้วย
การท ากิจกรรมซ ้าๆกนัของกลุ่มทีมงานแทนที่จะก าหนดด้วยหน่วย
กิจกรรมที่ซ ้ากัน เพื่อเป็นการเพิ่มประสิทธิภาพของการวางแผน
โครงการก่อสรา้งแบบซ ้า โดยใชว้ธิขี ัน้ตอนเชงิพนัธุกรรม (GA) ในการ
สรา้งแบบจ าลองส าหรบัการหารปูแบบของวธิกีารทีเ่หมาะสมทีสุ่ด โดย
การแทนขอ้ก าหนดต่างๆดว้ยโครโมโซมใน GA 

 การใชท้มีงานหลายกลุ่มโดยใชว้ธิกีารวางแผนงานแบบเชงิ
เสน้ (LSM) และ การวางแผนงานแบบสมดุล (LOB) สามารถวเิคราะห์
การท างานที่มลีกัษณะหน่วยกจิกรรมซ ้าๆกนัได ้ซึ่งวธิกีารทัง้สองนี้มี
คุณภาพทัง้คู่ แต่ขอ้ดขีอ้เสยีทีแ่ตกต่างกนัเพือ่ใหท้ัง้สองวธิกีารสามารถ
เติมเต็มซึ่งกนัและกนั Su [20] จงึได้ท าการวจิยัเพื่อหาแนวทางใหม่ๆ
โดยพจิารณาผลจากองคป์ระกอบ 3 ประการคอื ความแตกต่างในแต่ละ
กจิกรรม, วธิกีารแบ่งทมีงานออกเป็นหลายๆกลุ่ม โดยรปูแบบของกลุ่ม
จะไดร้บัการเปลีย่นแปลงทนัทเีมือ่มกีารแกไ้ขขอ้จ ากดั และท าให ้LSM 
ใชง้านร่วมกนัได้กบั LOB เพื่อความสะดวกในการปรบักลุ่มทมีงานให้
เหมาะสม  

การวางแผนงานแบบสมดุล (LOB) เป็นวธิกีารวางแผนงาน
ทีม่กีารใชท้รพัยากรอย่างต่อเนื่องอกีวธิีการหนึ่งทีด่สี าหรบัการจดัการ
ทรพัยากรในโครงการทีม่ลีกัษณะของหน่วยกจิกรรมทีซ่ ้าๆกนั Zhang 
[21] ไดท้ าการพฒันาขัน้ตอนการปรบัการใชท้รพัยากรตามการควบคุม
กจิกรรมแบบย้อนหลงัของการวางแผนงานแบบสมดุลซึ่งมขีอ้ดใีนการ
น ามาใชก้บัการปรบัระดบัทรพัยากร 2 ประการคอื โดยขัน้ตอนการปรบั
ระดบัทรพัยากรของกลุ่มทมีงานในการควบคุมแบบยอ้นหลงัจะเกดิขึน้
บนกิจกรรมที่จะลดลงจนไม่สามารถลดลงได้แล้วการปรับระดับ
ทรัพยากรดังกล่าวช่วยเพิ่มประสิทธิภาพการท างานของกิจกรรม
ทัง้หมดใหส้อดคล้องกนั ต่อมา Gouda [22] ยงัไดน้ าเสนอวธิกีารแบบ
ผสมผสานส าหรับการจัดก าหนดการโครงการเชิงเส้นที่ปรับให้
เหมาะสมกบัการจดัสรรทรพัยากรโดยใช้การวางแผนงานแบบสมดุล 
(LOB) ซึ่งวธิกีารทีน่ าเสนอเป็นการเพิม่ประสทิธภิาพส าหรบัการแกไ้ข
ปัญหาขอ้จ ากดัของทรพัยากรในโครงการ โดยผลการวจิยัพบว่ารปูแบบ
สามารถลดจ านวนพนักงานที่ใช้ในโครงการก่อสร้างที่มีลกัษะของ
หน่วยกิจกรรมที่ซ ้าๆกนัได้ และเพื่อเป็นการลดระยะเวลาโครงการ
ก่ อสร้างที่มีล ักษณะซ ้ าๆ  Altuwaim, El-Rayes [23] จึง ได้พัฒนา
แบบจ าลองการวางแผนงานแบบใหม่ โดยวัตถุประสงค์หลักของ
รูปแบบที่พฒันาขึ้นม ี4 ประการคอื (1) วางแผนการเริม่ต้นงานที่เรว็
ที่สุดและช้าที่สุด โดยขดัจงัหวะการท างานให้น้อยที่สุด (2) ค านวณ
ประเภทกลุ่มทีมงานใหม่ให้มคีวามต่อเนื่องในการท างาน (3) พฒันา
ช่วงเวลาให้มคีวามหลากหลายระหว่างช่วงการเริม่ต้นงานที่เร็วที่สุด
และช้าที่สุด และ(4) เปรียบเทียบช่วงเวลาที่ส ัน้ที่สุดและไม่มีการ
หยุดชะงกั เพือ่ระบุช่วงเวลาทีด่ทีีสุ่ดทีเ่หมาะกบัโครงการ 

3. ขัน้ตอนวิธีการวิจยั 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รปูท่ี 3 แผนผงัล าดบัขัน้ตอนการท างานวจิยั 
 

ส ารวจขอ้มลูโครงการก่อสรา้งถนน  
จ านวน 6 โครงการ 

ทดสอบและประมวลผลดว้ยวธิ ี
การวางแผนงานแบบท าซ ้า   

 
  

 
ปรบัเปลีย่นแผนงานใหม้คีวามเหมาะสมกบั

ทรพัยากรเครือ่งจกัร 

ท าการเปรยีบเทยีบการใชท้รพัยากร
ระหว่าง 2 แผนงาน 

สรา้งตารางการปรบัเปลีย่นแผน 
การใชท้รพัยากร 
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3.1 ส ารวจขอ้มลูโครงการก่อสรา้งถนน จ านวน 6 โครงการ 
ท าการส ารวจและเก็บข้อมูลการวางแผนการท างานของ

โครงการก่อสร้างถนน จ านวน 6 โครงการ โดยแบ่งประเภทตาม
งบประมาณของโครงการออกเป็น 3 ประเภท ไดแ้ก่ โครงการขนาดเลก็ 
ทมีงีบประมาณโครงการไม่เกิน 10 ลา้นบาท โครงการขนาดกลาง ทีม่ ี
งบประมาณโครงการระหว่าง 10 ลา้นบาทแต่ไมเ่กนิ 200 ลา้นบาท และ
โครงการขนาดใหญ่ ที่มงีบประมาณโครงการมากกว่า 200 ล้านบาท 
ประเภทละ 2 โครงการ เพือ่น ามาประยุกต์ใชใ้นการวางแผนงาน พรอ้ม
ทัง้เกบ็รวบรวมขอ้มลูทรพัยากรทีห่น่วยงานนัน้ๆมอียู่ เพื่อน าแผนงาน
ก่อสร้างแบบดัง้เดิมและทรพัยากรที่มมีาท าการวางแผนการท างาน
แบบซ ้า โดยเริม่จากท าการส ารวจและเกบ็ขอ้มลูการวางแผนงานแบบ
ดัง้เดมิทีม่รีปูแบบของ แผนภมูแิกนต์ (Gantt Chart) ทีใ่ชร้่วมกบัวธิกีาร
ก าหนดสายงานวกิฤต (Critical Path Method) ซึง่จะมลีกัษณะของการ
วางแผนงานแบบกราฟแท่งแนวนอนที่เรยีงต่อกนัตามล าดบักจิกรรม 
โดยใหค้วามส าคญักบักจิกรรมทีไ่มส่ามารถล่าชา้ได ้

3.2 สรา้งแผนงานแบบท าซ ้า จากแผนงานแบบดัง้เดมิ 
หลงัจากท าการส ารวจและเกบ็ขอ้มลูขอ้มลูแลว้เสรจ็ ท าการน า

ขอ้มูลของแผนการท างานที่ได้ มาประมวลผลด้วยวธิแีผนการท างาน
แบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) โดยเริม่จากการน าขอ้มลู
แผนการท างานแบบเดิมซึ่งเป็น แผนภูมิแกนต์ (Gantt Chart) ที่มี
ลกัษณะเป็นกราฟแท่งแนวนอน และมกีารวางเส้นกราฟตามระยะเวลา
ของกจิกรรมที่เกดิขึ้น โดยจะใช้ร่วมกบัวธิกีารก าหนดสายงานวกิฤต 
(Critical Path Method) หรอืทีน่ิยมเรยีกกนัว่า ซพีเีอม็ (CPM) มาแปลง
เป็นแผนงานแบบเสน้ตรง (Linear Scheduling Method) โดยเริม่แปลง
จากกจิกรรมแรกเรยีงตามล าดบัทลีะกจิกรรม จนแปลงครบทุกกจิกรรม
กจ็ะไดแ้ผนการท างานแบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) มี
การก าหนดให้แกนนอนเป็นระยะเวลาในการท างาน และแกนตัง้เป็น
ระยะทางของการท างานของแต่ละกจิกรรม 

3.3 ปรบัแผนงานใหม้คีวามเหมาะสมกบัทรพัยากรเครือ่งจกัร 
ท าการสลบัแกนของแผนงานท างานแบบท าซ ้าที่ได้ ระหว่าง

แกนนอนซึ่งเป็นระยะเวลาของแต่ละกจิกรรมในโครงการกบัแกนตัง้ซึง่
เป็นระยะทางทัง้หมดของโครงการ จะไดแ้ผนงานแบบท าซ ้าอนัใหม่ทีม่ ี
แกนนอนเป็นระยะทางทัง้หมดของโครงการและแกนตัง้เป็นระยะเวลา
ของแต่ละกจิกรรมในโครงการ เพื่อใหส้ะดวกต่อการใชง้านและสะดวก
ต่อการปรับแผนการท างานที่ให้ความส าคัญกับความต่อเนื่องและ
ประสทิธภิาพสูงสุดของการใชท้รพัยากรที่ม ีในกรณีของงานวจิยันี้ได้
ก าหนดให้ทรพัยากรเครื่องจกัรทุกชนิดมีจ านวนไม่จ ากดั ดงันัน้จึง
สามารถท าการปรบัเปลี่ยนแผนงานอย่างไรก็ได้ให้มคีวามเหมาะสม
และมคีวามต่อเนื่องของการใชท้รพัยากรเครือ่งจกัรใหเ้กดิประสทิธภิาพ
สูงสุด แต่ในขัน้ตอนการปรับแผนงานนัน้ต้องไม่ส่งผลกระทบกับ
กจิกรรมใดกจิกรรมหนึ่งของโครงการ โดยมรีะยะเวลาขอ้จ ากดัของแต่
ละกิจกรรมในการท างานและจ านวนของทรัพยากรเครื่องจักรที่
เหมาะสมเป็นตวัก าหนดในการวางแผนงาน  

3.4 ท าการเปรยีบเทยีบการใชท้รพัยากรระหว่าง 2 แผนงาน 
จากนัน้ท าการลากเส้นตัดแนวแกนตัง้ หรือแกนY ที่เป็น

ระยะเวลาของแต่ละกจิกรรมในโครงการ ท าทัง้แผนงานแบบท าซ ้าทีย่งั

ไม่ได้มีการปรับแผนงาน และแผนงานแบบท าซ ้าที่ได้ท าการปรับ
แผนงานเรยีบร้อยแล้ว เพื่อท าการเปรยีบเทยีบว่า ณ.เวลาใดๆ เกดิ
กจิกรรมใดขึ้นบ้างแล้วในแต่ละกจิกรรมนัน้มคีวามต้องการในการใช้
ทรพัยากรเครื่องจกัรชนิดใดในการท างาน ซึ่งเมื่อท าการลากเส้นตัด
แกน Y แลว้จะไดเ้ป็นสมการทีบ่อกว่า ณ. เวลานัน้เกดิกจิกรรมใดและ
ตอ้งการใชท้รพัยากรเครือ่งจกัรตวัไหนบา้ง 

3.5 สรา้งตารางการปรบัเปลีย่นแผนการใชท้รพัยากร 
สร้างตารางเปรียบเทียบระหว่างแผนการใช้ทรัพยากรใน

แผนงานแบบดัง้เดิมและแผนงานที่ได้มกีารปรบัเปลี่ยนแผนการใช้
ทรพัยากรใหม่ทีเ่กดิขึน้ เพื่อท าการเปรยีบเทยีบการใชท้รพัยากรว่าใน
กจิกรรมใดมกีารเปลี่ยนแปลงการใช้ทรพัยากร เพื่อน ามาท าการวาง
แผนการใชท้รพัยากรทีม่ใีหเ้กดิประสทิธภิาพใหม้ากขึน้กว่าเดมิ 

4. ผลลพัธ ์
จากการวางแผนงานแบบ RSM จะเห็นได้ว่าสามารถลากเส้น

ตรงตดัได้ทัง้แนวแกน X และแนวแกน Y ซึ่งเมื่อท าลากเส้นตรงตดัที่
แกน X จะท าใหท้ราบถึงว่า ณ. ต าแหน่งใดๆในโครงการเกดิกจิกรรม
ใดขึ้นบ้างแล้วมคีวามต้องการเครื่องจกัรชนิดใดบา้ง และเมื่อลากเสน้
ตรงตดัที่แกน Y จะท าให้ทราบถึงว่า ณ. เวลาใดๆเกดิกจิกรรมใดขึ้น
บา้งแลว้มคีวามตอ้งการเครือ่งจกัรชนิดใดบา้ง โดยงานวจิยันี้เราเน้นไป
ที่ ณ.เวลาใดๆต้องการใช้เครื่องจกัรชนิดใดบ้าง เพื่อท าให้สะดวกต่อ
การจดัสรรทรพัยากรในการวางแผนงานล่วงหน้าไดด้กีว่าการวางแผน
งานแบบ CPM ทีบ่อกไดแ้ค่เวลาในการท างาน ส่งผลใหเ้มือ่มกีารเพิม่
หรือลดทรพัยากรเครื่องจกัรในงานนัน้ๆ RSM สามารถท าการปรบั
แผนงานใหส้อดคลอ้งกบัทรพัยากรทีเ่พิม่ลดใหม้กีารใชง้านทรพัยากร
ได้ต่อเนื่องให้เกดิประสิทธิภาพสูงสุดได้ดกีว่า CPM เนื่องจาก CPM 
จะต้องบงัคบัใชท้รพัยากรในส่วนของสายงานวกิฤตก่อนจงึท าใหอ้าจมี
การขาดความต่อเนื่องของทรพัยากรเครือ่งจกัร  

4.1 ผลทีไ่ดจ้ากการแปลงแผนงานแบบดัง้เดมิ (Gantt Chart)
เป็นแผนงานแบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) 

การวางแผนงานแบบ RSM ที่ได้ท าการทดสอบกับโครงการ
ก่อสรา้งทางทัง้ 6 โครงการ มคีวามสะดวกในการใชง้านในดา้นของการ
ปรบัแผนการท างานมากกว่า แผนงานแบบ CPM ทีท่ าในรูปแบบของ
แผนภูมแิกนต์ (Gantt Chart) ซึ่งเมื่อตามขัน้ตอน ดงัแสดงใน รปูท่ี 3 
โดยเริม่จากท าการส ารวจและจดัเกบ็ขอ้มลูการวางแผนการท างานของ
โครงการก่อสร้างถนน จ านวน 6 โครงการ เพื่อให้เห็นภาพที่ชดัเจน 
และเข้าใจง่ายที่สุดจึงได้น าแผนงานขนาดเล็กมาเป็นตัวอย่าง  
ดังแสดงใน รูปท่ี 4 หลังจากนัน้น าข้อมูลของแผนการท างานแบบ
ดัง้เดมิของโครงการตวัอย่างที่ได้ท าการส ารวจ ซึ่งอยู่ในลกัษณะของ
แผนภูมแิกนต์ (Gantt Chart) ที่ใช้งานร่วมกบัแผนงานแบบ CPM มา
แปลงเป็นแผนงานแบบเสน้ตรง (Linear Scheduling Method) โดยเริม่
วางแผนจากกจิกรรมแรกเรยีงตามล าดบัไปจนถงึกจิกรรมสุดทา้ย เมือ่
ครบทุกกจิกรรมก็จะได้แผนการท างานแบบ RSM ที่มกีารก าหนดให้
แกนนอนเป็นระยะเวลาในการท างาน และแกนตัง้เป็นระยะทางของการ
ท างานของแต่ละกจิกรรม ดงัแสดงใน รปูท่ี 5 
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รปูท่ี 4 แผนภมูแิกนต์ (Gantt Chart) ทีว่างแผนงานแบบสายงานวกิฤต (Critical Path Method) 

 
รปูท่ี 5 การแปลงแผนงานจากแผนงานแบบดัง้เดมิ เป็นแผนงานแบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method)

 
รปูท่ี 6 แผนการท างานแบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method) 

ทีท่ าการแปลงมาจาก แผนภมูแิกนต์ (Gantt Chart) 
 

 
รปูท่ี 7 แผนการท างานแบบท าซ ้า (Repetitive Scheduling Method)  

ทีท่ าการปรบัแผนใหเ้หมาะสมกบัทรพัยากรทีม่ ี
 
 

ล าดบั รายการ หน่วย ปรมิาณ จ านวนวนั  
   งาน ท างาน 
 งานทาง พืน้ทีป่กต ิ    

1 งานถางป่าขดุตอ ตร.ม. 16,750 6 
2 งานตดัดนิ ลบ.ม. 9,166 14 
3 งานดนิถม  ลบ.ม. 6,775 11 
4 งานตดัเกรดดนิถม ตร.ม. 16,750 6 
5 หนิคลกุบดอดัแน่น ลบ.ม. 2,513 7 
6 งานตดัเกรดชัน้พืน้ทาง ตร.ม. 16,750 6 
7 งานไพรม์โคต้ ตร.ม. 16,750 2 
8 งานแอสฟัลตกิคอนกรตี ตร.ม. 2,010 3 
 งานตเีสน้จราจร    

9 สเีทอรโ์มพลาสตกิ ตร.ม. 838 2 

เดอืนที ่1 เดอืนที ่2 เดอืนที ่3 
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ท าการสลบัแกนเพื่อให้สะดวกต่อการใช้งานและสะดวกต่อการ
ปรับแผนการท างานที่ ให้ความส าคัญกับความต่อ เนื่ อ งและ
ประสทิธภิาพสูงสุดของการใชท้รพัยากรทีม่ ี โดยสลบัแกนระหว่างแกน
นอนซึ่งเป็นระยะเวลาของแต่ละกจิกรรมในโครงการ กบัแกนตัง้ซึง่เป็น
ระยะทางทัง้หมดของโครงการ โดยจะไดแ้ผนงานแบบท าซ ้าอนัใหม่ทีม่ ี
แกนนอนเป็นระยะทางทัง้หมดของโครงการและแกนตัง้เป็นระยะเวลา
ของแต่ละกจิกรรมในโครงการ ดงัแสดงใน รปูท่ี 6 จากนัน้ท าการปรบั
แผนงาน โดยในกรณีของงานวจิยันี้ไดก้ าหนดใหท้รพัยากรเครื่องจกัร
ทุกชนิดมจี านวนไมจ่ ากดั ดงันัน้จงึสามารถท าการปรบัเปลีย่นแผนงาน
อย่างไรก็ได้ให้มีความเหมาะสมและมีความต่อเนื่ องของการใช้
ทรพัยากรเครื่องจกัรใหเ้กดิประสทิธภิาพสูงสุด แต่ในขัน้ตอนการปรบั
แผนงานนัน้ต้องไม่ส่งผลกระทบกับกิจกรรมใดกิจกรรมหนึ่งของ
โครงการ โดยมีระยะเวลาข้อจ ากดัต่างๆของแต่ละกิจกรรมในการ
ท างานเช่น ระยะเวลาการแข็งตัวของคอนกรีต และจ านวนของ
ทรพัยากรเครื่องจกัรทีเ่หมาะสมเป็นตวัก าหนดในการวางแผนงาน ดงั
แสดงใน รปูท่ี 7 

4.2 ผลทีไ่ดจ้ากวเิคราะหก์ารใชท้รพัยากร 
เพือ่เป็นการการเปรยีบเทยีบว่า ณ.เวลาใดๆ เกดิกจิกรรมใดขึน้

บ้างแล้วในแต่ละกิจกรรมนัน้มีความต้องการในการใช้ทรัพยากร
เครื่องจกัรชนิดใดในการท างาน ท าการลากเสน้ตดัแนวแกนตัง้ หรอื
แกนY ทีเ่ป็นระยะเวลาของแต่ละกจิกรรมในโครงการ ท าทัง้แผนงาน
แบบท าซ ้าที่ไม่ไดม้กีารปรบัแผนงาน และแผนงานแบบท าซ ้าทีไ่ดท้ า
การปรบัแผนงานเรยีบรอ้ยแลว้ ซึ่งเมือ่ท าการลากเสน้ตดัแกน Y แลว้
จะได้สมการออกมาสมการหนึ่งที่ไวใ้ชเ้ปรยีบเทยีบความต้องการใน
การใชท้รพัยากร ณ.เวลาใดๆ ดงัแสดงใน สมการท่ี 1 

 
สมการท่ี 1 

𝑇𝑌 = ∑ 𝐴𝑖  ;  𝐴𝑖 = ∑ 𝑎𝑗𝑅𝑗   

เมือ่ 
𝑇𝑌 = เสน้ดดัแกน 𝑌 ณ. เวลาใดๆ 
𝐴𝑖 = กจิกรรมใดๆ ทีเ่กดิขึน้บนเสน้ตดั 
𝑎𝑗 = จ านวนของเครือ่งจกัรชนิดหนึ่ง ทีใ่ชใ้นกจิกรรมบนเสน้ตดั 
𝑅𝑗 = เครือ่งจกัรชนดิหนึ่ง ทีใ่ชใ้นกจิกรรมบนเสน้ตดั 
 𝑖  = ล าดบัทีข่องกจิกรรมทีเ่กดิขึน้บนเสน้ตดั 
 𝑗  = รหสัของเครือ่งจกัรทีก่ าหนดขึน้ 

 
ยกตัวอย่างเช่น ต้องการทราบว่า ในวันที่  15 เมษายน  

เกดิกจิกรรมใดขึน้บ้างแลว้แต่ละกจิกรรมที่เกดิขึน้มคีวามต้องการใช้
ทรพัยากรเครื่องจกัรชนิดใดบ้าง ให้ท าการลากเส้นตัดที่ วนัที่ 15 
เมษายนลงทัง้ 2 แผนงาน เพื่อทีจ่ะไดส้ิง่ทีต่้องการทราบ ดงัแสดงใน 
รปูท่ี 8 และ รปูท่ี 9 

 
รปูท่ี 8 ลากเสน้ตดัแกน Y ตดัแผนงานแบบท าซ ้า 

ทีย่งัไมไ่ดม้กีารปรบัแผนงาน 
 

จาก รปูท่ี 8 จะไดส้มการ  
𝑇15 = 𝐴2 
            𝐴2 = (𝑎𝐵𝐻−05𝑅𝐵𝐻−05) 
 

 
รปูท่ี 9 ลากเสน้ตดัแกน Y ตดัแผนงานแบบท าซ ้า 

ทีไ่ดม้กีารปรบัแผนงานแลว้ 
 
จาก รปูท่ี 9 จะไดส้มการ 
𝑇15 = 𝐴2 + 𝐴3 + 𝐴4 
            𝐴2 = (𝑎𝐵𝐻−05𝑅𝐵𝐻−05) 
            𝐴3 = (𝑎𝐵𝐻−0𝑅𝐵𝐻−0) + (𝑎𝑀𝐺−0𝑅𝑀𝐺−0)

+ (𝑎𝑉𝑅−0𝑅𝑉𝑅−0)
+ (𝑎𝑊𝑇−0𝑅𝑊𝑇−0) 

            𝐴4 = (𝑎𝑀𝐺−1𝑅𝑀𝐺−1) + (𝑎𝑉𝑅−1𝑅𝑉𝑅−1)
+ (𝑎𝑊𝑇−1𝑅𝑊𝑇−1) 
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จากตวัอย่าง ดงัแสดงใน รปูท่ี 8 ไดท้ าการลากเสน้ตดัแกนY ลงที่
วนัที ่15 เมษายน ในแผนงานแบบท าซ ้าทีย่งัไมไ่ดม้กีารปรบัแผนงาน 
แสดงผลว่ามกีจิกรรมเกดิขึ้นทัง้หมด 1 กจิกรรม ได้แก่กจิกรรมที่ 2 
โดยที่แต่ละกจิกรรมไม่มกีารซ้อนทบัหรอืตดักนั และเรยีงต่อกนัเป็น
ล าดบัตามแผนงานแบบดัง้เดมิ จากนัน้ให้ท าการลากเส้นตดัแกน Y 
ลงที่ว ันที่ 15 เมษายน ของแผนงานแบบท าซ ้าที่ได้ท าการปรับ
แผนงานแล้ว เพื่อเป็นการเปรียบเทยีบการใช้ทรพัยากรระหว่าง 2 
แผนงานนี้ จากนัน้ท าการลากเสน้ตดัแกนY ในวนัทีต่้องการทราบว่า
วนันัน้ๆเกดิกจิกรรมใดขึน้บา้งและตอ้งใชท้รพัยากรเครือ่งจกัรใดบา้ง
ในวนันัน้ๆ พรอ้มทัง้แสดงการเปรยีบเทยีบ ดงัแสดงใน ตารางท่ี 1 

จากตวัอย่าง ดงัแสดงใน รปูท่ี 9 หลงัจากทีไ่ดท้ าการลากเสน้ตดั
แกนY ลงทีว่นัที ่15 เมษายน ในแผนงานแบบท าซ ้าที่ไดท้ าการปรบั
แผนงานเรยีบรอ้ยแลว้แสดงผลว่ามกีจิกรรมเกดิขึน้ทัง้หมด 3 กจิกรรม 
ไดแ้ก่กจิกรรมที ่2, 3 และ 4 โดยทีแ่ต่ละกจิกรรมไมม่กีารซอ้นทบัหรอื
ตัดกัน จากนั ้นท าการลากเส้นตัดแกนY ในวันที่ต้องการทราบ
เช่นเดยีวกบัทีท่ าในแผนงานแบบท าซ ้าทีย่งัไม่ได้มกีารปรบัแผนงาน
เพื่อท าการวางแผนการใชท้รพัยากรใหม่ใหม้คีวามต่อเนื่องและเกดิ
ประสทิธภิาพสงูสุด แลว้น าไปเปรยีบเทยีบกนัระหว่าง 2 แผนงานว่ามี
การปรับเปลี่ยนทรัพยากรเครื่องจักรชนิดใด ในกิจกรรมใดบ้าง  
ดงัแสดงใน ตารางท่ี 1

ตารางท่ี 1 การปรบัเปลีย่นแผนการใชท้รพัยากรใหเ้หมาะสมกบัทรพัยากรทีม่ใีนแต่ละกจิกรรม
 

ล ำดบัที่ รำยกำร หน่วย

งานทาง พืน้ท่ีปกติ เครื่องจกัร รหสั เครื่องจกัร รหสั

1 งำนถำงป่ำขดุตอ ตร.ม. รถแบคโฮ BH-0 รถแบคโฮ BH-0

2 งำนตดัดนิ ลบ.ม. แบคโฮ 290 BH-05 แบคโฮ 290 BH-05

รถเกรด MG-0 รถเกรด MG-0

รถบดสัน่สะเทอืน VR-0 รถบดสัน่สะเทอืน VR-0

รถบรรทกุน ้ำ WT-0 รถบรรทกุน ้ำ WT-0

รถแบคโฮ BH-0 รถแบคโฮ BH-0

รถเกรด MG-0 รถเกรด MG-1

รถบดสัน่สะเทอืน VR-0 รถบดสัน่สะเทอืน VR-1

รถบรรทกุน ้ำ WT-0 รถบรรทกุน ้ำ WT-1

รถเกรด MG-0 รถเกรด MG-0

รถบดสัน่สะเทอืน VR-0 รถบดสัน่สะเทอืน VR-0

รถบดลอ้ยำง RR-0 รถบดลอ้ยำง RR-0

สำมลอ้เหลก็ SR-0 สำมลอ้เหลก็ SR-0

รถบรรทกุน ้ำ WT-0 รถบรรทกุน ้ำ WT-0

รถเกรด MG-0 รถเกรด MG-1

รถบดสัน่สะเทอืน VR-0 รถบดสัน่สะเทอืน VR-1

รถบดลอ้ยำง RR-0 รถบดลอ้ยำง RR-1

สำมลอ้เหลก็ SR-0 สำมลอ้เหลก็ SR-1

รถบรรทกุน ้ำ WT-0 รถบรรทกุน ้ำ WT-1

รถชลี  80-3887 รถชลี  80-3887

รถน ้ำ WT-0 รถน ้ำ WT-0

รถตกัหนิ WA-0 รถตกัหนิ WA-0

รถบรกิำร 80-2577 รถบรกิำร 80-2577

รถสเปรยย์ำง SP-0 รถสเปรยย์ำง SP-0

ถงัต้ม รถสเปรยย์ำง PSP-0 ถงัต้ม รถสเปรยย์ำง PSP-0

รถบดลอ้ยำง RR-0 รถบดลอ้ยำง RR-0

รถเบรกดำว BD-0 รถเบรกดำว BD-0

เครื่องทำ้ย RS-0 เครื่องทำ้ย RS-0

รถโรยหนิ SG-0 รถโรยหนิ SG-0

รถน ้ำ WT-0 รถน ้ำ WT-0

รถตกัหนิ WA-0 รถตกัหนิ WA-0

รถบรกิำร 80-2577 รถบรกิำร 80-2577

งานตีเส้นจราจร เครื่องจกั รหสั เครื่องจกั รหสั

9 สเีทอร์โมพลำสติก ตร.ม. - * - *

แผนงำนแบบดัง้เดมิ แผนงำนแบบท ำซ ้ำ

ลบ.ม.

ตร.ม.

ตร.ม.

ตร.ม.

ตร.ม.

ลบ.ม.

งำนตดัเกรดชัน้พืน้ทำง6

งำนไพร์มโคต้

งำนแอสฟัลติกคอนกรตี8

7

5

4

3 งำนดนิถม

งำนตดัเกรดดนิถม

หนิคลุกบดอดัแน่น
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จากตารางการปรบัเปลี่ยนแผนการใชท้รพัยากรจากการวางแผน
งานแบบดัง้เดมิเป็นการวางแผนงานแบบท าซ ้า ดงัแสดงใน ตารางที ่1 
นัน้ จะเหน็ไดว้่า มกีารปรบัการใชท้รพัยากร ในกจิกรรมล าดบัที ่4 และ 
6 กท็ าใหแ้ผนการท างานของโครงการแลว้เสรจ็เรว็ขึน้ จากการวางแผน
งานแบบดัง้เดมิทีก่จิกรรมสุดทา้ยจะแลว้เสรจ็ในวนัที ่4 มถุินายน เป็น
วนัที ่7 พฤษภาคม ในการวางแผนงานแบบท าซ ้า 

 

5. สรปุผลและข้อเสนอแนะ 
เมื่อท าการทดสอบการเปรียบเทียบแผนงานทัง้ 6 โครงการ 

ระหว่าง การวางแผนงานแบบดัง้เดมิทีอ่ยู่ในรูปแบบของแผนภมูแิกนต์ 
(Gantt Chart) โดยวางแผนงานแบบสายงานวิกฤต (CPM) กับการ
วางแผนงานแบบท าซ ้า (RSM) ได้ข้อสรุปว่า การวางแผนงานแบบ
ท าซ ้านัน้มีความสะดวกในการใช้ด้านการปรับแผนงานให้มีความ
เหมาะสมกบัทรพัยากรเครื่องจกัรทีม่ไีด้มากกว่าแผนงานแบบดัง้เดมิ 
และในกรณทีีม่กีารก าหนดใหท้รพัยากรเครือ่งจกัรทีม่ไีม่จ ากดั ไมว่่าจะ
เป็นโครงการขนาดเล็ก ขนาดกลาง หรือขนาดใหญ่ โดยจากการ
เปรียบเทียบการใช้ทรัพยากร ดังแสดงใน ตารางท่ี 1 จะเห็นว่า
แผนงานแบบดัง้เดมิใชร้ะยะเวลาในการท างานมากกว่า และไมส่ามารถ
ใชท้รพัยากรทีม่ใีหเ้กดิประโยชน์สูงสุดได้เท่ากบัการวางแผนงานแบบ
ท าซ ้า เนื่องจากต้องรอกจิกรรมก่อนหน้าเสร็จสิ้นตามล าดบัจงึจะเริม่
กิจกรรมต่อๆไปได้ จึงใช้ทรัพยากรเครื่องจักรเพียง 1 กลุ่มในการ
ท างานเนื่องจากเสรจ็กจิกรรมก่อนหน้ากใ็ชง้านในกจิกรรมๆต่อไป แต่
การวางแผนงานแบบท าซ ้านัน้เมื่อท าการปรับแผนงานโดยที่ไม่มี
กิจกรรมใดซ้อนทับกนัแล้วได้ผลว่า ถ้ามีเครื่องจักรเพียง 2 กลุ่มก็
เพยีงพอต่อการท าใหโ้ครงการเสรจ็เรว็ขึน้และใชง้านทรพัยากรไดส้งูสุด
ต่อการท างานในโครงการนัน้ๆ และเมือ่ถา้มเีครือ่งจกัร มากกว่า 2 กลุ่ม 
ก็จะเริม่สิ้นเปลอืงเนื่องจากเกดิการว่างงานของเครื่องจกัร เนื่องจาก
เกนิความต้องการในการท างาน ในส่วนของการวางแผนทรพัยากร ก็
สรุปได้ว่ า  ด้วยการใช้งานทรัพยากรในแต่ละ โครงการย่อมมี
ค่าใช้จ่ายคงที่ในเรื่องของค่าแรง ค่าเครื่องจักรที่มี ค่าเสื่อมของ
เครื่องจกัร ที่เกดิขึ้นทุกวนั แต่ระยะเวลาในการท างานทีน้่อยกว่าของ
แผนงานแบบท าซ ้า จงึท าใหก้ารวางแผนงานแบบท าซ ้ามคีวามคุ้มค่า
มากกว่าในเรื่องของการใชง้านทรพัยากร เนื่องจากมกีารใชท้รพัยากร
เครือ่งจกัรทีม่ไีดเ้ตม็ประสทิธภิาพมากกว่า แผนงานแบบ CPM  
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