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บทคัดยอ 

 โครงงานนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือศึกษาและพัฒนาระบบระบุตําแหนงเพ่ือใหมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน 

โดยจะทําการเก็บคาพิกัดจาก GPS ในรูปแบบ Latitude และ Longitude ซ่ึงจะรับและแสดงคาพิกัดผาน

ตัวอุปกรณ M5Stack Esp32 จํานวน 2 ตัว  

 โครงงานนี้ทําโดยดําเนินการทดลอง 4 ครั้ง โดยครั้งท่ี 1 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่ง

กับท่ีเปนเวลา 24 ชั่วโมง ครั้งท่ี 2 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่งผานการเชื่อมตอกับ Cloud 

MQTT เปนเวลา 2 ชั่วโมง  ครั้งท่ี 3 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่งและหางกัน 5 เมตร  

เปนเวลา 12 ชั่วโมง และครั้งท่ี 4 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงและไมเปน

เสนตรง ในขณะท่ีสภาพอากาศปลอดโปรงตลอดท้ังวัน แลวนําคาพิกัดท่ีเก็บไดในแตละครั้งไปวิเคราะห

เพ่ือตรวจสอบความแมนยํา 

 ผลการดําเนินงานแสดงใหเห็นวา การเพ่ิมคาความแมนยําของการอานคาพิกัด GPS แบบ  

Real time kinematic Global Navigation Satellite System หรื อ  RTK-GNSS ในขณะอยู นิ่ ง และ

เคลื่อนท่ีสารมารถชวยเพ่ิมความแมนยําในการอานคาพิกัด GPS ไดใกลเคียงกับคาจริงมากยิ่งข้ึนท้ังในแบบ

ขณะอยูนิ่งและเคลื่อนท่ี 
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Abstract 

 The purpose of this project was to examine and develop a positioning system for 

greater accuracy. The GPS coordinates will be collected in the form of Latitude and 

Longitude by using 2 items of M5Stack Esp32 device. These devices will receive and display 

GPS coordinates.  

 This researcher was experiment for 4 times for the purpose of receive GPS 

coordinates. For the first time of experiment is devices were placed nearby stationary for 

24 hours. Second time of experiment is devices were placed nearby stationary and 

connected via Cloud MQTT for 2 hours. Third time of experiment is device were placed 

stationary for 5 meters apart for 12 hours and the last time of experiment is devices were 

moved in straight-lined and not straight-lined form while the weather is clearing up. 

Thereupon, analyze the GPS coordinates that receive at each time of experiment in order 

to verify the accuracy.  

 The research findings indicated that increasing the accuracy of Real-time kinematic 

Global Navigation Satellite System (RTK-GNSS) causes the GPS coordinates reading are 

more effective which the GPS coordinates received that are close to the actual GPS 

coordinates both in case of the devices were placed stationary and moved. 
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บทท่ี 1 

บทนํา 

1.1 ทีม่าและความสําคัญของโครงงาน 

 ปจจุบันการเดินทางดวยยานพาหนะมีการพัฒนาควบคูไปกับเทคโนโลยีสมัยใหมหลายรูปแบบไมวา

จะเปนการขับเคลื่อนอัตโนมัติ การขับเคลื่อนระยะไกลแบบระบบเรียลไทม และระบบนําทางหรือระบบ

ติดตามเพ่ือใหไปถึงเปาหมาย โดยการเดินทางเหลานี้ถูกเพ่ิมประสิทธิภาพดวยระบบระบุตําแหนงบนพ้ืน

โลก Global Positioning System (GPS) ซ่ึงมีบทบาทอยางมากในการดําเนินชีวิตในยุคท่ีมีดิจิตอลและ

อินเทอรเน็ตไรสาย ผูคนสามารถเขาถึงสถานท่ีตางๆ ไดอยางสะดวกและรวดเร็วมาก ดวยเทคโนโลยีการ

ระบุตําแหนงในปจจุบันทําใหการเดินทางสะดวกสบายและปลอดภัย ดังนั้น GPS จึงมีประโยชนอยางมาก

หากเดินทางไปยังท่ีท่ีไมคุนเคยหรือตองการกําหนดจุดหมายปลายทาง  

 ระบบนําทางดวยดาวเทียมท่ีท่ัวโลกเรียกกันวา Global Navigation Satellite System (GNSS) 

และ GNSS ประกอบไปดวยระบบดาวเทียม GPS เปนระบบดาวเทียมเปนของประเทศสหรัฐอเมริกา 

Glonass เปนระบบดาวเทียมของประเทศรัสเซีย และ Galileo เปนระบบดาวเทียมของประเทศยุโรปและ

นอกจากนี้ก็มีของจีนและญ่ีปุนอีกดวยซ่ึงหนาท่ีของ GNSS คือ การใหขอมูลพิกัดบนโลกโดยใชอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกสเปนตัวรับสัญญาณเพ่ือคํานวณและแสดงพิกัดตําแหนง ณ จุดท่ีตัวรับสัญญาณต้ังอยู 

ประโยชนของ GNSS คือใชในดานการนําทาง การระบุตําแหนง หรืองานท่ีตองการความละเอียดถูกตอง

เชิงตําแหนงสูง เชน งานสํารวจ งานทําแผนท่ี หรืองานออกแบบทางดานวิศวกรรม แตนอกจากนั้นคือการ

ประยุกตใชในดานตางๆ และดวยความหลากหลายของ GNSS จึงถูกนําไปใชงานรวมกับระบบ RTK (Real 

Time Kinematic) ซ่ึงเปนสถานีภาคพ้ืนดินหรืออุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีทําหนาท่ีรับสัญญาณดาวเทียม

แบบจลนไดคาพิกัดการวัดทันที ณ เวลาทําการรังวัดซ่ึงมีตําแหนงคงท่ี โดยมีเครื่องรับสัญญาณอยางนอย 

2 เครื่อง โดยเครื่องหนึ่งจะถูกวางไวในตําแหนงท่ีรูคาแนนอนตลอดเวลาเปนสถานีหลัก (Base station) 

สวนเครื่องรับเครื่องท่ีสองคือสถานีเคลื่อนท่ี (Rover station)  จะนําไปวางไวบนตําแหนงท่ีตองการทราบ

คาพิกัดซ่ึงระดับความแมนยําของการระบุตําแหนงดวยสัญญาณดาวเทียมข้ึนอยูกับหลายปจจัย เชน สภาพ

อากาศ คุณภาพของเครื่องรับสัญญาณถาใชงานในสภาพอากาศเปดไมมีสิ่งกีดขวาง แตหากใชในบริเวณ

อาคารอาจทําใหระดับความคลาดเคลื่อนสูงข้ึน   
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 ระบบ Real-time kinematic Global Navigation Satellite System (RTK-GNSS) คือเทคโนโลยี

การรังวัดดวยระบบโครงขายดาวเทียมแบบจลนท่ีสามารถใหผลลัพธคาพิกัดไดทันทีและคาพิกัดท่ีไดจะมี

คาความแมนยําสูง และคาพิกัดมีความสัมพันธเชื่อมโยงกันท้ังระบบโดยใชเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมแบบ

จลนรับสัญญาณดาวเทียมนําทางในระบบ GNSS นอกจากนี้ RTK-GNSS ถูกนํามาประยุกตใชประโยชน

ดานตางๆ เชน ระบบการคมนาคมการขนสง การสํารวจเพ่ือการกอสราง การทําเกษตรอัจฉริยะ  

การติดตามการเคลื่อนตัวของเปลือกโลก และการติดตามสภาพอากาศ 

 ท้ังนี้เนื่องจากระบบ RTK-GNSS เม่ือนําเขาจากตางประเทศ ระบบและซอฟตแวรและขอมูล

โดยรวมจะมีมูลคาสูง และดวยเทคโนโลยีทางอุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีมีเพ่ิมมากข้ึนและราคาท่ีถูกลง  

ทางคณะผูดําเนินโครงงานจึงมีความสนใจท่ีพัฒนาระบบ RTK-GNSS โดยใชอุปกรณในประเทศท่ีมีราคาไม

สูงมาก เพ่ือท่ีจะทําและสรางเทคนิค การพัฒนาระบบใหมีความแมนยําสูงท่ีสุดท่ีทําได 

1.2 วัตถุประสงคของการศึกษา 

 1.2.1 เพ่ือศึกษาการทํางานของระบบ RTK-GNSS และการประยุกตใชงาน 

 1.2.2 เพ่ือศึกษาและออกแบบระบบ RTK-GNSS โดยใชวัสดุและอุปกรณท่ีมีตนทุนต่ํา 

 1.2.3 เพ่ือศึกษาขีดจํากัดของระบบท่ีไดออกแบบตาม 1.2.2 

 1.2.4 พัฒนากระบวนการหรือเทคนิคเพ่ือใชเพ่ิมความแมนยําของระบบท่ีออกแบบ 1.2.2 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

      1.3.1 ศึกษาการทํางานของระบบ RTK-GNSS 

     1.3.2 ออกแบบระบบและโครงสรางของ RTK GNSS ข้ันพ้ืนฐาน เพ่ือใชกับระบบสื่อสารผาน WIFI   

      1.3.3 ออกแบบซอฟตแวรการทํางานและการใชงานตัวระบบ RTK-GNSS เพ่ือใชในระบุตําแหนง

ความแมนยําสูง 

      1.3.4 สรางตัวอยางระบบประยุกตการใชงานระบบ RTK-GNSS เพ่ือใชในการระบุตําแหนงความ

แมนยําสูง 
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1.4 แผนการดําเนินงาน 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดําเนินงาน  

ลําดับ กิจกรรม 2562 2563  

ตัวชี้วัด ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. 

1 ศึกษาทฤษฎีรวมถึง

รายละเอียดตางๆ

เก่ียวกับงานวิจัยท่ี

เก่ียวของ 

        -รวบรวมขอมูล 

-จัดทํารูปเลม

รายงาน 

2 ออกแบบและพัฒนา

ระบบระบตุําแหนง

ความแมนยําสูง 

        -จัดทําชิ้นงาน 

 

3 ทดสอบ และ

ประเมินผล

ประสิทธิภาพของ

ระบบ 

        -ทดสอบตัวชิ้นงาน 

-เพ่ิมประสิทธิภาพ

ของชิ้นงาน 

4 วิเคราะหและสรุปผล

การดําเนินงาน 

        -วิเคราะหการทํางาน

ของชิ้นงาน 

5 สรางตัวอยางระบบ

ประยุกตการใชงาน 

        -สรางตัวอยางและ

วิธีการนําระบบไปใช

งานจริง 

6 จัดทํารูปเลมและ

นําเสนอโครงงาน 

        -จัดทํารูปเลม

รายงาน 

-นําเสนอโครงงาน 
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1.5 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับจากโครงงาน 

 1.5.1 สามารถกําหนดพิกัดของสถานท่ีตางๆ ไดอยางแมนยํา 

 1.5.2 ระบบท่ีพัฒนาข้ึนสามารถใชงานไดงายและมีประโยชนสูง 

 1.5.3 ผลการดําเนินโครงงานนี้เปนแนวทางในการพัฒนาระบบระบุตําแหนงความแมนยําสูง 

1.6 งบประมาณที่ใช 

 1.6.1 ตัว M5Stack esp32   2 ตัว ราคา  3,500 บาท 

 1.6.2 แบตเตอรรี่ M5Stack esp32 2 ตัว ราคา    900  บาท 

 1.6.3 สาย USB Type C     1 สาย ราคา     60   บาท 

 1.6.4 บอรด M5Stack 2 บอรด  2 ตัว ราคา   1,800 บาท 

 1.6.5 เสาสัญญาณ 2    2 เสา ราคา   1,800 บาท 
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บทท่ี 2 

หลักการและทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

2.1 ระบบระบุตําแหนงดวยดาวเทียม 

  Real Time Kinematic (RTK) เปนระบบการระบุตําแหนงของดาวเทียมใชเพ่ือความแมนยําของ

ตําแหนงท่ีไดระบุจากระบบระบุตําแหนงผานดาวเทียม (Global Navigation Satellite System: GNSS) 

เชน GPS, GLONASS, Galileo, Beidou และ QZSS เปนตน 

   GPS คือ ระบบระบุตําแหนงบนพ้ืนโลกยอมาจากคําวา Global Positioning System ซ่ึงระบบ 

GPS ประกอบไปดวย 3 สวนหลัก คือ สวนอวกาศ ประกอบดวยเครือขายดาวเทียมหลัก 3 คาย คือ 

อเมริกา รัสเซีย ยุโรป, สวนควบคุม ประกอบดวยสถานีภาคพ้ืนดิน สถานีใหญอยูท่ี Falcon Air Force 

Base ประเทศอเมริกา และศูนยควบคุมยอยอีก 5 จุด กระจายไปยังภูมิภาคตางๆ ท่ัวโลก และสวน

ผูใชงาน ผูใชงานตองมีเครื่องรับสัญญาณท่ีสามารถรับคลื่นและแปรรหัสจากดาวเทียมเพ่ือนํามา

ประมวลผลใหเหมาะสมกับการใชงานในรูปแบบตางๆ 

 
รูปท่ี 2.1 ดาวเทียม GPS (Navstar) [1] 

 การทํางานของดาวเทียม GPS ประกอบดวยดาวเทียม 28 ดวง โดยแบงเปน 6 รอบวงโคจร  

การโคจรจะเอียงทํามุมเอียง 55 องศากับเสนศูนยสูตร (Equator) ในลักษณะสานกันคลายลูกตะกรอแต

ละวงโคจรมีดาวเทียม 4 ดวง รัศมีโคจรจากพ้ืนโลก 20,162.81 กิโลเมตร ดาวเทียมแตละดวงใชเวลาใน

การโคจรรอบโลก 12 ชัว่โมง 
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 GPS ทํางานโดยการรับสัญญาณจากดาวเทียมแตละดวง โดยสัญญาณดาวเทียมนี้ประกอบไปดวย

ขอมูลท่ีระบุตําแหนงและเวลาขณะสงสัญญาณ ตัวเครื่องรับสัญญาณ GPS จะตองประมวลผลความ

แตกตางของเวลาในการรับสัญญาณเทียบกับเวลาจริง ณ ปจจุบันเพ่ือแปรเปนระยะทางระหวางเครื่องรับ

สัญญาณกับดาวเทียมแตละดวง [2] 

 GLONASS เปนระบบดาวเทียมของประเทศรัสเซียเริ่มพัฒนาครั้งแรกในป 1976 มีดาวเทียมท่ัวโลก

ท้ังหมด 24 ดวง ดาวเทียมอยูในวงโคจรวงกลมท่ีระดับความสูง 19,100 กิโลเมตร โดยมีความเอียงทํามุม 

64.8 องศาตอพ้ืนโลก ดาวเทียมแตละดวงใชเวลาในการโคจรรอบโลก 11 ชั่วโมง 15 นาที วงโคจรของ 

GLONASS จะเหมาะอยางยิ่งสําหรับการใชงานในละติจูดสูง (เหนือหรือใต) เพราะดาวเทียม GLONASS 

จะโคจรอยูแถวๆ นานฟาประเทศรัสเซีย ซ่ึงการรับสัญญาณ GPS อาจเปนปญหาไดกลุมดาวเทียมเหลานี้

ทํางานในระนาบการโคจรสามดวงโดยดาวเทียมแตละดวงเวนระยะหางท่ีเทากัน สวนใหญใชในการระบุ

ตําแหนงภายในประเทศรัสเซีย[3] 

 Galileo ถือกําเนิดข้ึนในป 1999 และใชจริงในป 2016 ดวยความรวมมือของประเทศในสหภาพ

ยุโรปและประเทศอ่ืนๆ เชน อิสราเอล ซาอุดิอาระเบีย อินเดีย และเกาหลีใต มีจุดประสงคหลักเพ่ือ

หลีกเลี่ยงการแทรกแซงจากการใช GPS ของสหรัฐท่ีเกิดข้ึนไดตลอดเวลา และระบุพิกัดไดแมนยํากวา 

GPS (เนื่องจากไมตองโคจรไปท่ัวโลก) ปจจุบันมีอุปกรณหรือสมารทโฟนท่ีใชดาวเทียม Galileo แตไมมาก

เทาดาวเทียมของ GLONASS[4] 

 Beidou เปนระบบดาวเทียมของประเทศจีน ประกอบดวยดาวเทียมสามกลุม กลุมแรกเรียกวา

Beidou Satellite Navigation Experimental System หรือ BeiDou-1 ประกอบดวยดาวเทียม 3 ดวง 

ใชตั้งแตป 2000 และถูกยกเลิกการใชงานเม่ือป 2555 และกลุมท่ีสองเรียกวา Beidou Navigation 

Satellite System หรือ BeiDou-2 ไดเปดใชงานในประเทศจีน และแถบเอเชีย ในเดือนธันวาคม 2554  

มีดาวเทียม 10 ดวง อยูในวงโคจร และในป 2558 จีนเริ่มสรางระบบ BeiDou-3 เพ่ือท่ีจะทําใหครอบคลุม

ท่ัวโลก ในเดือนตุลาคม 2561 มีการเปดตัวดาวเทียม BDS-3 จํานวน 15 ดวง ซ่ึงดาวเทียม Beidou-3  

จะมีท้ังหมด 35 ดวง และคาดวาจะใหบริการท่ัวโลกเม่ือสรางเสร็จในป 2020 ปจจุบันมีสมารทโฟนหลาย

รุนท่ีเริ่มหันมาใชดาวเทียม Beidou ในการระบุตําแหนง แตสวนมากจะเปนยี่หอท่ีมาจากจีน เชน 

Huawei, ZTE เปนตน[5] 

https://en.wikipedia.org/wiki/GPS
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 ความแมนยําของการระบุตําแหนงนั้นข้ึนอยูกับตําแหนงของดาวเทียมแตละดวง ถาระยะหาง

ระหวางดาวเทียมท่ีใชงานอยูหางกันยอมใหคาท่ีแมนยํากวาท่ีอยูใกลกัน และยิ่งมีจํานวนดาวเทียมท่ีรับ

สัญญาณไดมากก็ยิ่งใหความแมนยํามากข้ึน ความแปรปรวนของชั้นบรรยากาศ ชั้นบรรยากาศ

ประกอบดวยประจุไฟฟา ความชื้น อุณหภูมิ และความหนาแนนท่ีแปรปรวนตลอดเวลา คลื่นเม่ือตก

กระทบ กับวัตถุตางๆ จะเกิดการหักเหทําใหสัญญาณท่ีไดออนลง และสิ่งแวดลอมในบริเวณรับสัญญาณ 

เชน มีการบดบังจากกระจก ละอองน้ํา ใบไม จะมีผลตอคาความถูกตองของความแมนยํา เนื่องจาก 

ถาสัญญาณจากดาวเทียมมีการหักเหก็จะทําใหคา ท่ี คํานวณไดจากเครื่องรับสัญญาณเพ้ียนไป 

ประสิทธิภาพของเครื่องรับสัญญาณจะข้ึนอยูกับความไวในการรับสัญญาณและความเร็วในการประมวลผล

[6] 

 ตัวอยางของการนําระบบ GNSS มาใชไดแก เม่ือผูใชมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมหรือมีอุปกรณนํา

ทาง เม่ือนําเครื่องไปใชงานในการรับสัญญาณ แลวตัวโปรแกรมจะแสดงตําแหนงปจจุบันบนแผนท่ี แผนท่ี

สําหรับนําทางจะเปนแผนท่ีพิเศษท่ีมีการกําหนดทิศทางการจราจร เชน การจราจรแบบชิดซายหรือชิดขวา 

ขอมูลการเดินรถทางเดียว จุดสําคัญตางๆ ขอมูลทางภูมิศาสตรตางๆ ฝงไวในขอมูลแผนท่ีท่ีได ทําการ

สํารวจและตั้งคาไวแลว ในแตละทางแยกก็จะมีการกําหนดคาเอาไวดวยเชนกันเพ่ือใหตัวโปรแกรมทําการ

เลือกการเชื่อมตอของเสนทางจนถึงจุดหมายท่ีไดเลือกไว เสียงเตือนนําทางจะทํางานสอดคลองกับการ

เลือกเสนทาง เชน ถาโปรแกรมเลือกเสนทางท่ีจะตองไปทางขวาก็จะกําหนดใหมีการแสดงเสียง เตือนให

เลี้ยวขวา โดยแตละโปรแกรมก็จะมีการกําหนดเตือนไวลวงหนาวาจะเตือนกอนจุดเลี้ยวเทาใด สวนการ

แสดงทิศทางก็จะมีการบอกไวลวงหนาเชนกันแลวแตวาจะกําหนดไวลวงหนาก่ีจุด บางโปรแกรมก็กําหนด

ไวจุดเดียว บางโปรแกรมกําหนดไวสองจุด หรือบางโปรแกรม ก็สามารถเลือกการแสดงไดตามความ

ตองการของผูใช การคํานวณเสนทางนี้จะถูกคํานวณใหเสร็จตั่งแตแรก และตัวโปรแกรมจะแสดงผลท้ัง

ภาพและเสียงตามตําแหนงจริงท่ีอยู ณ จุดนั้นๆ หากมีการเดินทางออกนอกเสนทางท่ีไดกําหนดไว  

เครื่องจะทําการเตือนใหผูใชทราบและจะคํานวณใหพยายามกลับสูเสนทางท่ีไดวางแผนไวกอน หากการ

ออกนอกเสนทางนั้นอยูเกินกวาคาท่ีกําหนดไวก็จะมีการคํานวณเสนทางใหใหมเองอัตโนมัติ เม่ือเครื่อง

คํานวณเสนทางใหผูใชสามารถดูเสนทางสรุปไดลวงหนา หรือแสดงการจําลองเสนทางก็ได โปรแกรมนํา

ทางบางโปรแกรมมีความสามารถกําหนดจุดแวะไดหลายจุดทําใหผูใชสามารถกําหนดใหการนําทาง

สอดคลองกับการเดินทางมากท่ีสุด หรืออาจใชในการหลอกเครื่องเพ่ือใหนําทางไปยังเสนทางท่ีตองการ
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แทนท่ีเสนทางท่ีเครื่องคํานวณได บางโปรแกรมก็มีทางเลือกใหหลีกเลี่ยงแบบตางๆ เชน เลี่ยงทางผาน

เมือง เลี่ยงทางดวน เลี่ยงทางกลับรถ เปนตน 

 อุปกรณท่ีใชรวมกับการนําทางดวย GNSS ประกอบดวย 

- ตัวรับสัญญาณดาวเทียม (GNSS Receiver Module) 

- หนวยประมวลผล (CPU) 

- โปรแกรมการนําทาง (Application Software) 

- ขอมูลแผนท่ีนําทาง (Map Data) 

 ปจจุบันนี้มีเครื่อง GNSS ท่ีมีครบทุกอยางในตัวเอง ซ่ึงจะมีความสะดวกในการใชงานและมีความ

เสถียรสูงไดแก PND (Personal / Portable Navigation Device) หรือแบบท่ีใช GNSS receiver รวมกับ 

PDA (Personal Digital Assistant) / Pocket PC / Notebook / Smart phone เปนตน หรือใน Smart 

Phone รุนใหมๆก็จะมี GNSS มาใหพรอมเลือกใชหลายรุน ทําใหสะดวกในการใชงานยามหลงทางหรือใช

งานหาสถานท่ีใกลเคียง นอกจากอุปกรณหลักแลวยังมีอุปกรณเสริม เชน เสารับสัญญาณภายนอกแบบติด

เฉพาะเครื่องตอเครื่อง หรือ ตัวกระจายคลื่น (GNSS radiator) เพ่ือใหสามารถใช GNSS ไดในท่ี 

อับสัญญาณ  

  ปจจุบันนี้ไดมีการใชงานในรูปแบบตางๆ ดังนี้ 

 - การกําหนดพิกัดของสถานท่ีตางๆ การทําแผนท่ี โดยสวนใหญนิยมใชอุปกรณท่ีสามารถพกพาไปไดงาย 

มีความทนทาน กันน้ําได สามารถใชกับถานไฟฉายขนาดมาตรฐานได  

 - การนําทาง ไดรับความนิยมอยางกวางขวางมีหลากหลายแบบและขนาด สามารถนําทางไดท้ังภาพและ

เสียง ใชไดหลายภาษา บางแบบมีภาพเสมือนจริง ภาพสามมิติ และประสิทธิภาพอ่ืนๆ เพ่ิมเติม เชน 

multimedia Bluetooth hand free เปนตน  

 - การวางแผนการใชประโยชนท่ีดิน: โครงขายหมุดดาวเทียม GNSS ของกรมท่ีดิน (DOLVRS) 

 - การกําหนดจุดเพ่ือบรรเทาสาธารณะภัย เชน เสื้อก๊ักชูชีพท่ีมีเครื่องสงสัญญาณจีพีเอส 

 - วางผังสําหรับการจัดสงสินคา 

 - การนําไปใชประโยชนในขบวนการยุติธรรม เชน การติดตามบุคคล 

 - การติดตามการคายาเสพติด ฯลฯ  
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 - การนําไปใชประโยชนทางทหาร ดูรายละเอียดเก่ียวกับอนาคต GNSS ทางทหารจากกระทรวง 

กลาโหมสหรัฐ  

 - การกีฬา เชน ใชในการฝกฝนเพ่ือวัดความเร็ว ระยะทาง แคลอรี่ท่ีเผาผลาญ ดูรายละเอียด หรือใชใน

สนามกอลฟเพ่ือคํานวณระยะจากจุดท่ีอยูถึงหลุม 

 - การสันทนาการ เชน กําหนดจุดตกปลา หาระยะเวลาท่ีเหมาะสมในการตกปลา การวัดความเร็ว 

ระยะทาง บันทึกเสนทาง เครื่องบิน / รถบังคับวิทยุ ระบบการควบคุมหรือติดตามยานพาหนะ 

 - การติดตามบุคคล เพ่ือใหทราบวายานพาหนะอยูท่ีใด มีการเคลื่อนท่ีหรือไม มีการแจงเตือนใหกับ

ผู ติดตามเม่ือมีการเคลื่อนท่ีเร็วกวาท่ีกําหนดหรือเคลื่อนท่ีออกนอกพ้ืนท่ีหรือเขาสู พ้ืนท่ีท่ีกําหนด 

นอกจากนั้นยังสามารถนําไปใชในการปองกันการโจรกรรมและติดตามทรัพยสินคืน  

- การนําขอมูล GNSS มาประกอบกับภาพถายเพ่ือการทองเท่ียว การทํารายงานกิจกรรม เปนตน  

โดยจะตองมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมติดตั้งอยูกับกลองบางรุน หรือการใช GPS Data Logger รวมกับ 

Software[2] 

2.2 แผนที่และการอานคาในแผนที่ 

 แผนท่ี คือ รูปภาพอยางงายซ่ึงจําลองบริเวณบริเวณหนึ่ง และมีการแสดงความสัมพันธระหวาง

องคประกอบตางๆ เชน วัตถุ หรือบริเวณยอยท่ีอยูในบริเวณนั้น แผนท่ีมักเปนรูปสองมิติซ่ึงแสดงระยะหาง

ระหวางจุดสองจุดในบริเวณใดบริเวณหนึ่งไดอยางถูกตองตามหลักเรขาคณิต เชน แผนท่ีทาง

ภูมิศาสตร นอกจากนี้เรายังสามารถวาดแผนท่ีแสดงคุณสมบัติของบริเวณตางๆ บนพ้ืนโลก เชน ความ

หนาแนนของประชากร ความสูงของพ้ืนท่ี ดัชนีการพัฒนาของมนุษยในแตละประเทศ เปนตน[7] 

 2.2.1 องคประกอบของแผนท่ี  

  องคประกอบของแผนท่ี โดยสวนมากแบงออกเปน 2 ประเภทใหญๆ ไดแก สิ่งท่ีเกิดข้ึนเอง

ตามธรรมชาติ เชน ภูมิประเทศในรูปแบบตางๆ อยางภูเขา ปาไม ทะเล แมน้ําลําธาร และสิ่งท่ีมนุษยสราง

ข้ึน เชน เมืองตางๆ เสนทางคมนาคม พ้ืนท่ีทําการเกษตร โดยจะแบงออกเปนองคประกอบท่ีสําคัญ ดังนี้ 

1. ชื่อประเภทของแผนท่ี เปนสิ่งท่ีสําคัญในการทําใหผูใชไดทราบวาเปนแผนท่ีใชกับเรื่องอะไร แสดง

รายละเอียดอะไรบาง เพ่ือใหผูใชนําไปใชงานไดอยางถูกตอง และตรงความตองการ โดยปกติชื่อแผนท่ีจะมี

คําอธิบายกํากับไวดวย เชน แผนท่ีประเทศไทยแสดงสวนระดับความสูงของพ้ืนท่ีภูมิประเทศ แผนท่ีโลก

แสดงเสนทางการเดินเรือโดยสารและพาณิชย เปนตน 

https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B8%9B%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B8%9B%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%A1%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%B4&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A0%E0%B8%B9%E0%B8%A1%E0%B8%B4%E0%B8%A8%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%95%E0%B8%A3%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%82%E0%B8%A5%E0%B8%81
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AB%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B9%81%E0%B8%99%E0%B9%88%E0%B8%99%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%8A%E0%B8%B2%E0%B8%81%E0%B8%A3
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AB%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B9%81%E0%B8%99%E0%B9%88%E0%B8%99%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%8A%E0%B8%B2%E0%B8%81%E0%B8%A3
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2. ทิศทาง มีความสําคัญตอการคนหาตําแหนงท่ีตั้งของสถานท่ีใดๆ โดยจะกํากับดวยทิศท้ังสี่ทิศ ประกอบ

ไปดวย ทิศเหนือ ทิศใต ทิศตะวันออก และ ทิศตะวันตก และจากการอางอิงจากเข็มทิศ ซ่ึงจะชี้ไปยังทิศ

เหนือตลอดเวลาใหแผนท่ีจะแสดงทิศเหนือไวดานบนของแผนท่ีเสมอ จะชวยใหงายตอการคนหาทิศทาง

และตําแหนงท่ีถูกตองในแผนท่ีได 

3. ขอบระวาง แผนท่ีทุกชนิดจําเปนตองมีขอบระวาง ซ่ึงจะทําใหทราบถึงขอบเขตของพ้ืนท่ีในภูมิประเทศ

ท่ีแสดงบนแผนท่ีนั้นๆ ซ่ึงจะบอกดวยเสนขนานเพ่ือแสดงตําแหนงละติจูดกับเสนเมริเดียนเพ่ือแสดง 

ลองติจูด และจะแสดงตัวเลขเพ่ือบอกคาพิกัดภูมิศาสตรของตําแหนงตางๆ บนแผนท่ีผิวโลก 

4. สัญลักษณ เปนเครื่องหมายท่ีใชแทนสิ่งตางๆ ในภูมิประเทศจริง เพ่ือชวยใหผูใชสามารถอาน แปล และ

เขาใจความหมายจากแผนท่ีไดอยางถูกตอง ท้ังนี้แผนท่ีจะตองมีคําอธิบายสัญลักษณประกอบไวดวยเสมอ 

5. มาตราสวน เนื่องจากแผนท่ีจะแสดงทุกอยางตามขนาดจริงไมได ดังนั้นจึงจําเปนตองยอสวนลงมาจาก

ระยะทางจริงในภูมิประเทศ ตามมาตราสวน ซ่ึงจะแสดงมาตราสวนวายอลงมาเทาใด มาตราสวนแผนท่ี

โดยมากจะมี 3 ลักษณะ ไดแก มาตราสวนแบบเศษสวน มาตราสวนคําพูด และมาตราสวนแบบกราฟก 

มาตราสวนของแผนท่ี คือ อัตราสวนของระยะทางราบบนแผนท่ีกับระยะทางราบบนภูมิประเทศจริง  

ซ่ึงสวนใหญจะสามารถเขียนไดหลายวิธี ตัวอยางเชน 1×70,000 หรือ 1/70,000 หรือ 1:70,000 การ

คํานวณนั้นก็ทําไดงายดังนี้ : มาตราสวน = ระยะบนแผนท่ี x ระยะภูมิประเทศ  

6. เสนโครงบนแผนท่ี นั้นประกอบดวย เสนขนานและเสนเมริเดียน ท่ีจะกําหนดตําแหนงพิกัดภูมิศาสตร

อยางเปนสากลและมาตรฐาน ไวใชเพ่ืออางอิง ซ่ึงประกอบดวย  

- เสนขนาน (ละติจูด) เปนเสนสมมติท่ีลากจากทิศตะวันออก โดยจะวัดจากมุมท่ีเริ่มจากเสนศูนยสูตร  

ซ่ึงจะมีคามุม 0 องศาไปยังข้ัวโลกท้ังสองดานละไมเกิน 90 องศา ซ่ึงเสนขนานท่ีสําคัญ 5 เสนหลักๆ มีดังนี้ 

 -เสนศูนยสูตร หรือ เสน อีควอเตอร คามุม 0 องศา   

 -เสนทรอปกออฟแคนเซอร คามุม 23 องศา 30 ลิปดาเหนือ 

 -เสนทรอปกออฟแคปริคอรน คามุม 23 องศา 30 ลิปดาใต 

 -เสนอารกติกเซอรเคิลเหนือ คามุม 66 องศา 30 ลิปดาเหนือ 

 -เสนอารกติกเซอรเคิลใต คามุม 66 องศา 30 ลิปดาใต 

- เสนเมริเดียน (ลองติจูด) เปนเสนสมมุติ ท่ีลากจากข้ัวโลกเหรือไปยังข้ัวโลกใต ลักษณะเปนเสนตรง  

โดยจะลากผานทิศตะวันออกไปยังทิศตกวันตก ดานละ 180 องศา ซ่ึงหนาท่ีสําคัญของเสนเมริเดียนนั้น 
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จะใชเปนตัวแบงเวลาของแตประเทศท่ัวท้ังโลก และใชบอกพิกัดตําแหนงท่ีตั้งตางๆ บนพ้ืนผิวโลกโลก โดย

จะทํางานรวมกันกับเสนขนาน (ละติจูด) ท่ีตัดกัน 

7. พิกัดภูมิศาสตร เปนระบบท่ีจะบอกตําแหนงของท่ีตั้งหรือสิ่งตางๆ บนพ้ืนผิวโลก โดยอาศัยเสนโครงบน

แผนท่ี 2 เสน ดังท่ีกลาวมาขางตนนั้น ตัดกันเปนจุดตางๆ โดยจะอานคาจาก เสนละติจูด (เสนขนาน) และ

เสนลองติจูด (เสนเมริเดียน) ซ่ึงละติจูดคือพิกัดจุดหนึ่งบนเสนขนาน และลองติจูดคือพิกัดจุดหนึ่งบนเสน 

เมริเดียน[7] 

 2.2.2 ละติจูด ลองติจูด และการบอกพิกัดทางภูมิศาสตร 

รูปท่ี 2.2 ละติจูด และลองติจูด[9] 

  ละติจูดและลองจิจูด คือ คาท่ีใชบอกพิกัดทางภูมิศาสตร ในทุกพ้ืนท่ีบนโลกมีพิกัดทาง

ภูมิศาสตรกําหนดไว พิกัดทางภูมิศาสตรจะระบุเปนในรูปของตัวเลข ท่ีทุกคนสามารถท่ีจะเขาใจถึง

ตําแหนง  ไดจากคาตัวเลขของพิกัดทางภูมิศาสตร ซ่ึงการระบุพิกัดทางภูมิศาสตรจะมีตัวเลข 2 ชุด เรียกวา 

เลขละติจูด (Latitude) และเลขลองจิจูด (Longitude) (Lat/Long)  

            การใชพิกัดทางภูมิศาสตรแบบละติจูดและลองจิจูด (Lat/Long) นั้นแตกตางจากการใชการ

ระบุตําแหนงท่ีอยูตามถนนหรือตามเขตพ้ืนท่ีตางๆ ซ่ึงละติจูดและลองจิจูดนั้นสามารถระบุไดดวยตัวเลขใน

ระบบตารางเหมือนท่ีเรามักเห็นกันเม่ือเราดูในกราฟตางๆ แผนท่ีในรูปแบบตารางนี้จะมีเสนท่ีวางใน

แนวนอนและตัดกันกับเสนท่ีวางในแนวต้ัง ซ่ึงการระบุตําแหนงท่ีจะทําไดในแบบตารางนี้ วิธีอยางงายคือ

กําหนดเลข 2 ชุดข้ึนมา ซ่ึงตัวเลขชุดแรกเปนตัวท่ีใชระบุตําแหนงในแนวนอน และตัวเลขอีกชุดเปนเปนตัว
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เลขท่ีระบบตําแหนงในแนวตั้งซ่ึงจะเปนเสนท่ีมีจุดตัดกัน หรือพูดอีกนัยหนึ่งก็คือจุดท่ีเกิดการตัดกันจะเปน

จุดท่ีเราใชในการระบุพิกัดตําแหนง 

  ละติจูดและลองจิจูดนั้นก็เปนเสนสมมติท่ีกําหนดข้ึนมาเพ่ือระบุพิกัดบนโลกเชนเดียวกับเสน

ในแนวนอนและตั้งท่ีใชระบุพิกัดในกราฟท่ีเปนรูปแบบตาราง แตแทนท่ีจะเปนเสนท่ีตรงบนแผนราบ 

ละติจูดและลองจิจูดนั้นจะกําหนดใหเปนเสนท่ีวงรอบโลก ท้ังเสนท่ีวงรอบโลกในแนวนอนและเสนท่ีวงเปน

ครึ่งวงกลมในแนวตั้ง 

  ละติจูด (Latitude) เปนเสนสมมติท่ีวางตามแนวนอนของโลก และยังมีเสนท่ีวางตัวตาม

แนวนอนของโลกตามระดับความสูงกวาหรือตํ่ากวา ซ่ึงเรียกวา เสนขนานเสนละติจูด (Parallels of 

Latitude) ซ่ึงเสนขนานของเสนละติจูดเหลานี้จะเปนเสนท่ีวางขนานกับเสนละติจูดท่ีอยูบริเวณตรงกลาง

หรือเรียกวาเสนอิเควเตอร (Equator) ทางท่ีงายท่ีสุดท่ีจะมองภาพของเสนละติจูดเหลานี้คือใหคิดวามีเสน

สมมติท่ีวางตามแนวนอนของโลกเหมือนกับวามีวงฮูลาฮูปวางอยูรอบโลก และมีฮูลาฮูปวงท่ีใหญท่ีสุดวาง

อยูตรงกลางของโลกพอดี ซ่ึงนั่นก็คือเสนอิเควเตอร จากนั้นใหคิดวามีเสนท่ีขนาดเล็กลงตามลําดับเรียงตัว

ท้ังข้ึนไปท้ังบนและลางไปเรื่อยๆ จนเขาถึงข้ัวโลกเหนือและข้ัวโลกใต 

     

 รูปท่ี 2.3 เสนละติจูด (Latitude)[9] 

           เสนละติจูดนั้นเปนเสนท่ีใชวัดพิกัดในเชิงตัวเลขวาทิศเหนือและทิศใตนั้นหางจาก 

เสนอิเควเตอรซ่ึงเปนเสนท่ีแบง ณ จุดก่ึงกลางโลก โดยสวนท่ีอยูเหนือกวาเสนอิเควเตอรนั้นคือซีกโลก

เหนือ และสวนท่ีอยูใตเสนอิเควเตอรคือซีกโลกใต ท่ีเสนอิเควเตอรนี้จะเปนจุดเริ่มตนท่ีวัดละติจูดใน
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ตําแหนงตางๆ ซ่ึงพิกัดท่ีวางตัวอยูบนเสนอิเควเตอรนี้จะมีตัวเลขท่ีบอกคาทางละติจูดเปน 0 องศาละติจูด 

ตัวเลขของคาละติจูดนี้จะมีคามากข้ึนตามระยะทางจากเสนอิเควเตอร โดยจะมีคาสูงสุดท่ี 90 องศาละติจูด 

ท่ีบริเวณข้ัวโลก สําหรับการอานคาละติจูดนั้นจะอานคาเปน _xx_ องศาเหนือ หรือ _xx_ องศาใต ข้ึนอยู

กับวาพิกัดของเสนละติจูดนั้นเปนพิกัดของละติจูดท่ีอยูเหนือหรือใตเสนอิเควเตอร 

  ลองจิจูด (Longitude) เปนเสนสมมติท่ีวางตามแนวตั้งของโลกหรือท่ีเรียกวาเสนเมริเดียน 

(Meridian) วิธีท่ีงายท่ีสุดในการจินตนาการภาพสําหรับเสนลองจิจูด ใหลองนึกถึงวงฮูลาฮูปท่ีตัดแบงครึ่ง

วางตัวตามแนวตั้งของโลก โดยปลายดานหนึ่งของฮูลาฮูปนั้นวางท่ีตําแหนงข้ัวโลกเหนือ และปลายอีกดาน

หนึ่งวางท่ีข้ัวโลกใต เสนลองจิจูดนั้นเปนเสนท่ีใชวัดพิกัดทางตัวเลขวาเสนลองจิจูดนั้นหางจากเสนเมริเดียน

สําคัญ (Prime Meridian) เทาไหร  ซ่ึงเสนเมริเดียนสําคัญนี้เองจะเปนเสนท่ีแบงซีกโลกตะวันตกและ

ตะวันออก เสนเมริเดียนสําคัญนั้นจะเปนเสนท่ีลากในแนวตั้งของโลกผานเมืองกรีนวิช (Greenwich) 

ประเทศอังกฤษ จากข้ัวโลกเหนือสูข้ัวโลกใต โดยเสนเมริเดียนสําคัญเปนเสนเริ่มตนท่ีจะบอกพิกัดลองจิจูด

ในตําแหนงตางๆ พิกัดท่ีวางตัวอยูบนเสนเมอริเดียนสําคัญนี้จะบอกคาลองจิจูดเปน 0 องศาลองจิจูด 

รูปท่ี 2.4 เสนละติจูด[9] 

              สําหรับการวัดลองจิจูดตะวันตกและตะวันออกนั้นจะอางอิงจากเสนเมริเดียนสําคัญ  

ซ่ึงจะมีเสนลองจิจูดท่ีอยูฝงตะวันตกและตะวันออกของเสนเมริเดียนสําคัญดานละ 180 เสน การอานพิกัด

ตําแหนงของละจิจูดจะอานเปน _xx_ องศาตะวันตก หรือ _xx_ องศาตะวันออก และจะมีเสนลองจิจูด

พิเศษอีกเสนหนึ่ง เปนเสนลองจิจูดท่ีอยูท่ีตําแหนง 180 องศาลองจิจูดพอดี เปนเสนลองจิจูดท่ีมีชื่อเรียก
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พิเศษอีกชื่อหนึ่งวาเสนแบงเขตวันสากล (International Date line) ซ่ึงเสนนี้จะเปนลองจิจูดท่ีอยูอีกฝง

ของโลก ตรงกันขามกับเสนเมริเดียนสําคัญพอดี[10] 

2.3 การแปลงคาพิกัด GPS 

 รูปแบบคาท่ีรับได คือ คาลองจิจูด ( Longitude ) และคาละติจูด ( Latitude ) จากนั้นนํามาแปลง

คาลองจิจูดและคาละติจูดท่ีเปนองศา ลิปดา ฟลิปดา ใหเปนจุดทศนิยมโดยใชโปรแกรม Excel  

โดยคํานวณไดจาก 

 ข้ันตอนท่ี 1 หาคาองศา เทากับจํานวนเต็มของคาท่ีรับมา เชน 

Latitude = 16.74663925 

องศา = 16° 

 ข้ันตอนท่ี 2 หาคาลิปดา นําคาทศนิยม 2 ตําแหนงแรกคูณดวย 60 แลวตัดทศนิยมออก จะได 

Latitude = 16.74663925 

ลิปดา = 0.74 * 60 = 44.4  

ลิปดา = 44’ 

 ข้ันตอนท่ี 3  หาคาฟลิปดา นําคาทศนิยมท่ีตัดออกของคาลิปดาหารดวย 60 แลวมาบวกกับทศนิยม

ตําแหนงท่ี 3 ถึง 8 แลวคูณดวย 3600 จะได 

Latitude = 16.74663925 

ลิปดา = ((0.4/60) + 0.00663925 ) * 3600 = 47.9013 

ลิปดา = 47.9013’’ 

 จะสรุปไดวา Latitude = 16.74663925 แปลงคาแลวจะไดเปน 16 องศา 44 ลิปดา 47.9013  

ฟลิปดา 
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2.4 Message Queuing Telemetry Transport (MQTT) 

Message Queuing Telemetry Transport (MQTT) เปน Protocol ท่ีออกแบบมาเพ่ือการ

เชื่อมตอแบบ M2M (machine-to-machine) คืออุปกรณกับอุปกรณ สนับสนุนเทคโนโลยี iot (Internet 

of Things) คือเทคโนโลยีท่ีอินเทอรเน็ตเชื่อมตอกับอุปกรณตางๆ เชน โทรศัพทมือถือ รถยนต โทรทัศน 

ตูเย็น เขากับอินเทอรเน็ตทําใหสามารถเชื่อมโยงสื่อสารกับอุปกรณตางๆ ได โดยผานเครือขายอินเทอรเน็ต 

ซ่ึงจะทําใหมนุษยสามารถ ควบคุมอุปกรณตางๆ จากท่ีอ่ืนได เชน การสั่งปดเปดไฟในบานจากท่ีอ่ืนๆ 

โปรโตคอลตัวนี้มีน้ําหนักเบา ออกแบบมาเพ่ือใชงานกับอุปกรณอิเล็กทรอนิกสขนาดเล็ก การรับสงขอมูล

ในเครือขายท่ีมีขนาดเล็ก แบนดวิชทต่ํา ใชหลักการแบบ publisher/subscriber คลายกับหลักการท่ีใชใน 

Web Service ท่ีตองใช Web Server เปนตัวกลางระหวางคอมพิวเตอรของผูใช แต MQTT จะใชตัวกลาง

ท่ีเรียกวา Broker เพ่ือทําหนาท่ี จัดการคิว รับ - สง ขอมูลระหวางอุปกรณ และท้ังในสวนท่ีเปน 

Publisher และ Subscriber 

รูปท่ี 2.5 Broker, Publisher และ Subscriber[15] 

 จากภาพจะเห็นไดวา topic จะเปนตัวอางอิงหลัก ขอมูลท่ีจะ Publisher ออกไปยัง Broker จะตอง

มี topic กํากับไวเสมอ ทางฝาย subscriber ก็จะอางถึง topic เพ่ือเรียกขอมูลท่ีตองการ เหมือนกับการ

สมัครเปนสมาชิกของหนังสือพิมพฉบับหนึ่ง ชื่อของหนังสือก็เปรียบเหมือน topic และผูผลิตก็คือ 

publisher เม่ือถึงเวลาท่ีหนังสือเสร็จ ผูสง Broker จะนําหนังสือพิมพมาสงใหผูรับ เชน แอพพลิเคชั่นท่ีใช

งานคือ Facebook Messenger 
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 MQTT Protocol ประกอบไปดวย Broker, Publisher และ Subscriber แตละอยางก็จะทําหนาท่ี

แตกตางกันออกไปโดย Broker ทําหนาท่ีเปนตัวกลางคอยจัดการกับขอความโดยอางอิงจาก topic 

Publisher จะทําหนาท่ีคอยสงขอมูลไปยังหัวขอนั้นๆ Subscriber จะทําหนาท่ีคอยดูการเปลี่ยนแปลงของ 

message ท่ีอางอิงดวย topic เชน ถามีหัวขอนาสนใจและมีการเปลี่ยนแปลงก็จะทําการดึงขอมูลนั้นๆ  

มาใชงาน[11] 

2.5 ไมโครคอลโทรเลอร และ Arduino platform 

 Arduino คือ โครงการท่ีนําชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตาง ๆ มาใชรวมกันในภาษา C  

ซ่ึงภาษา C นี้ เปนลักษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบรารี่ของ Arduino ข้ึนมาเพ่ือใหการสั่ งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีแตกตางกัน สามารถใชงานโคดตัวเดียวกันได โดยตัวโครงการไดออกบอรดทดลอง

มาหลายๆ รูปแบบ เพ่ือใชงานกับ IDE ของตนเอง สาเหตุหลักท่ีทําให Arduino เปนนิยมมาก เปนเพราะ

ซอฟตแวรท่ีใชงานรวมกันสามารถโหลดไดฟรี และตัวบอรดทดลองยังถูกแจกแปลน ทําใหผูผลิตจีนนําไป

ผลิตและขายออกตลาดมาในราคาท่ีถูกมากๆ โดยบอรดท่ีถูกท่ีสุดในตอนนี้คือบอรด Arduino ท่ีมีราคา

เพียง 120–150 บาทเทานั้น Arduino นั้นไดใชชิป AVR เปนหลักใน Arduino แทบทุกรุน สาเหตุมาจาก

ไมโครคอนโทรลเลอรของตะกูล AVR นั้นมีความทันสมัย ในชิปในบางตัวสามารถเชื่อมตอผาน USB ได

โดยตรง สามารถใชกับคอมพิวเตอรสมัยใหมไดเปนอยางดี และในไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล AVR ยังมี

สวนของโปรแกรมพิเศษท่ีเรียกวา Bootloader อยูในระดับลางกวาสวนโปรแกรมปกติ ซ่ึงจะเปนสวน

โปรแกรมท่ีจะถูกเรียกข้ึนมากอนการเรียกโปรแกรมปกติ ทําใหสามารถเขียนสั่งใหทํางานใดๆ ก็ได กอน

การเรียกโปรแกรมปกติ ทําให Arduino นั้นอาศัยสวนโปรแกรมแกรมพิเศษนี้ในการทําใหชิปสามารถ

โปรแกรมผานพอรตอนุกรมชนิด UART ได จึงทําใหการเขียนโปรแกรมลงไปในชิปใชเพียง USB to UART 

ก็เพียงพอแลว แตการเขียนโปรแกรมดวยการใชโปรโตคอล UART มีขอเสียตรงท่ีตองใชเวลาในการบูทเขา

โปรแกรมปกติประมาณ 1–2 วินาที 
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 2.5.1 จุดเดนท่ีทําใหบอรด Arduino เปนท่ีนิยม  

- งายตอการพัฒนา มีรูปแบบคําสั่งพ้ืนฐาน ไมซับซอนเหมาะสําหรับผูเริ่มตน 

- มี Arduino Community กลุมคนท่ีรวมกันพัฒนาท่ีแข็งแรง  

- Open Hardware ทําใหผูใชสามารถนําบอรดไปตอยอดใชงานไดหลายดาน 

- ราคาไมแพง 

- Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบน OS ใดก็ได[12] 

 2.5.2 สวนประกอบตางๆ ของบอรด Arduino UNO R3 

รูปท่ี 2.6 บอรด Arduino UNO R3 

1. USB Port: ใชสําหรับตอกับ Computer เพ่ืออับโหลดโปรแกรมเขา MCU และจายไฟใหกับบอรด 

2. Reset Button: เปนปุม Reset ใชกดเม่ือตองการให MCU เริ่มการทํางานใหม 

3. ICSP Port ของ Atmega16U2 เปนพอรตท่ีใชโปรแกรม Visual Com port บน Atmega16U2 

4. I/O Port: Digital I/O ตั้งแตขา D0 ถึง D13 นอกจากนี้  บาง Pin จะทําหนาท่ี อ่ืนๆ เพ่ิมเติมดวย 

เชน Pin0,1 เปนขา Tx, Rx Serial, Pin3,5,6,9,10 และ 11 เปนขา PWM   

5. ICSP Port: Atmega328 เปนพอรตท่ีใชโปรแกรม Bootloader 

6. MCU: Atmega328 เปน MCU ท่ีใชบนบอรด Arduino 

7. I/O Port: นอกจากจะเปน Digital I/O แลว ยังเปลี่ยนเปน ชองรับสัญญาณอนาล็อก ตั้งแตขา A0-A5 

8. Power Port: ไฟเลี้ยงของบอรดเม่ือตองการจายไฟใหกับวงจรภายนอก ประกอบดวยขาไฟเลี้ยง +3.3 

V, +5V, GND, Vin 

https://www.thaieasyelec.com/arduino-uno-r3.html
https://www.thaieasyelec.com/arduino-uno-r3.html
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9. Power Jack: รับไฟจาก Adapter โดยท่ีแรงดันอยูระหวาง 7-12 V  

10. MCU ของ Atmega16U2 เปน MCU ท่ีทําหนาท่ีเปน USB to Serial โดย Atmega328 จะติดตอ

กับ Computer ผาน Atmega16U2[13] 

 2.5.3 M5Stack  

  M5Stack ยอมาจาก Module 5 cm Stack คือชุดพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร ESP32 ท่ีมี 

WIFI และบลูทูธในตัวมาพรอมกับจอแสดงผล TFT LCD ขนาด 2 นิ้ว ความละเอียด 320 x 240 pixels 

บรรจุลงในกลองขนาด 5 x 5 เซนติเมตร ท่ีมีฐานกลองเปนแมเหล็ก มีลําโพง ปุมกด และแบตเตอรี่ 

แบบประจุไดรวมถึงวงจรประจุแบตเตอรี่มาพรอมใชงาน 

 
รูปท่ี 2.7 M5stack basic 

 คุณสมบัติทางเทคนิค 

-  ติด ต้ังโมดูลไมโครคอนโทรลเลอร  ESP32 ซ่ึงใช ซี พียูแกนคู  Tensilica LX6 ความถ่ี 240 MHz  

มีหนวยความจํา SRAM 512 กิโลไบต หนวยความจําแฟลช 4 เมกะไบต มีวงจร WIFI 802.11 b/g/n 

HT40 และบลูทูธพรอมติดตั้งสายอากาศ 3D ในตัว 

- มีจอแสดงผล TFT LCD สี ขนาด 2 นิ้ว ความละเอียด 320 x 240 พิกเซล 

- มีปุมกด 3 ปุม 

- เชื่อมตอพอรต USB เพ่ือประจุแบตเตอรี่และอัพโหลดโคดผานไอซีแปลงสัญญาณ USB เปน UART ของ 

Silicon LAB เบอร CP2104 

- มีพอรตอินพุตเอาตพุต 20 ขา ตอผาน M BUS 
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- พอรตอินพุต analog 2 ขา รับแรงดันได 0 ถึง +3.3V ความละเอียดในการแปลงสัญญาณเปนขอมูล

ดิจิตอล 12 บิต 

- มีพอรตเชื่อมตออุปกรณผานระบบบัส I2C, I2S, SPI และ UART 2 ชอง 

- มีวงจรแปลงสัญญาณดิจิตอลเปน analog12 บิต เอาตพุตตอกับวงจรขยายเสียง NS4148 กําลังขับ 1 

วัตต และมีลําโพงในตัว 

- มีวงจรจัดการพลังงานท่ีใชชิป EA3036 ไดไฟเลี้ยงของระบบเปน +3.3V และ +5V 

- มีแบตเตอรี่ 3.7V 150mAH แบบลิเทียมอิออนในตัว พรอมวงจรประจุแบตเตอรี่ท่ีใชไอซีเบอร IP5036 

ผานพอรต USB TYPE C 

- มีคอนเน็กเตอรของพอรตอินพุตเอาตพุตเพ่ือตอกับอุปกรณภายนอกและขยายระบบได 

- มีซ็อกเก็ต microSD การด รองรับไดสูงสุด 16GB 

- บรรจุลงในกลองขนาด 5x5 เซนติเมตร ท่ีฐานกลองติดตั้งแถบแมเหล็ก เม่ือวางบนพ้ืนโลหะบอรดจะ

เกาะติดไดม่ันคง ไมลื่น 

- พัฒนาโปรแกรมดวย Arduino และ ESP-IDF พรอมตัวอยางโปรแกรมและไลบรารีสนับสนุนการทํางาน

จํานวนมาก[14]  

 2.5.4 Module GPS 

  Module GPS สรางดวย NEO-M8N, โมดูล u-blox M8 พรอมกัน GNSS และมาพรอมกับ

เสาอากาศท่ีใชงานอยู  

รูปท่ี 2.8 Module GPS  
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  - NEO-M8N คือ Ublox NEO-M8N เปน GPS Module ท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุดของ Ublox 

ณ ปจจุบันนี้ โดยสามารถทําการ Tracke ระบบนําทาง 2 ระบบไดในเวลาเดียวกัน (by default จะเปน 

GPS และ GNSS) NEO-M8 ใหความไวสูงและเวลาการเขาซ้ือนอยท่ีสุดในขณะท่ียังคงใชพลังงานของ

ระบบตํ่า NEO-M8N รวมเอา u-blox M8 GNSS engine 72 ชองท่ีรองรับระบบ GNSS หลายระบบ 

(Beidou, Galileo, GLONASS, GPS / QZSS) และสามารถรับ 3 ระบบ GNSS พรอมกัน โดยท่ี NEO-

M8N มีคุณสมบัติทางเทคนิคดังนี ้

 - ประเภทตัวรับสัญญาณ 72-channel u-blox M8 engine 

- สามารถรับความเร็วในการรับสงขอมูลสูงสุด 10 HZ หรือ 0.1 วินาที  

- สามารถบอกระดับความสูงของน้ําทะเลสูงสุด 50,000 m  

- สามารถใชกับความเร็วสูงสุด 500 m/s 

รูปท่ี 2.9 NEO M8N 

  - UART ยอมาจาก Universal Asynchronous Receiver Transmitter หมายถึงอุปกรณท่ี

ทําหนาท่ีรับและสงขอมูลแบบอะซิงโครนัส (Asynchronous) ซ่ึงเปนสวนหนึ่งในการสื่อสารอนุกรม  

  - GPIO ยอมากจาก General Purpose Input/Output หรือพอรตเอนกประสงค ท่ีเปนได

ท้ังอินพุต และเอาตพุต[16] 

 

 

NEO M8N 
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2.6 งานวิจัยที่เกี่ยวของ 

 Mark Edward and Sunnyvale (2002) ไดมีการเปดเผยตัวรับสัญญาณของระบบเลเซอร  

และดาวเทียมในตัว ตัวรับสัญญาณเลเซอรและระบบระบุตําแหนงในตัวสามารถใหหนวยเคลื่อนท่ีจํานวน

มากพรอมขอมูลระนาบเลเซอรท่ีกําหนดดวยความแมนยําสัมพัทธในหนวยมิลลิเมตร ตัวรับสัญญาณ

เลเซอรแบบรวมและระบบกําหนดตําแหนงผานดาวเทียมแบบแยกสวนยังสามารถสรางและสงขอมูลการ

แกไขความแตกตางไปยังสวนใหญของขอมูลในหนวยการเคลื่อนท่ี แตละหนวยเคลื่อนท่ีพรอมกับตัวรับ

สัญญาณระบบระบุตําแหนงผานดาวเทียมมือถือสามารถใชขอมูลการแกไขท่ีแตกตางกันและขอมูลระนาบ

เลเซอรความแมนยําสูงเพ่ือปรับปรุงความสามารถในการกําหนดตําแหนง[17] 

Zhuo Li et al. (2019) เนื่องจากสัญญาณของระบบดาวเทียมนําทางท่ัวโลก (GNSS) ถูกปดก้ัน

บอยครั้งในสภาพแวดลอมท่ีทาทายข้ันตอนการขนสงท่ีไมตอเนื่องสงผลกระทบตอการประยุกตใชการวาง

ตําแหนงท่ีแมนยําของ GNSS อยางจริงจัง เพ่ือปรับปรุงความตอเนื่องของเฟสของผูใหบริการบทความนี้

เสนอวิธีการทํานายเฟสของผูใหบริการตามการติดตามวงเปดของผูใหบริการ ในโหมด open-loop 

tracking ผูควบคุม oscillator (NCO) ท่ีควบคุมดวยตัวเลขนั้นถูกควบคุมโดย Doppler ท่ีคาดการณไว 

แตไมใชโดยเอาตพุตของตัวกรองลูป เพ่ือปรับปรุงเวลาในการทํานายเฟสอยางมีประสิทธิภาพจึง

ทําการศึกษาการประมาณคาดริฟทของตัวรับสัญญาณนาฬิกาท่ีแมนยําในวิธีการทํานาย ประสิทธิภาพการ

ทํานายระยะถูกทดสอบบนตัวรับซอฟตแวร GNSS ในการคาดการณระยะเวลาท่ีมีประสิทธิภาพการ

ทดสอบกระบวนการวงเปดถูกตั้งคาสําหรับชองทางทดสอบ ผลการทดสอบแสดงใหเห็นวา เม่ือสัญญาณ

ดาวเทียมบางตัวถูกบล็อกใน 15 วินาที ความนาจะเปนท่ีจะเกิดขอผิดพลาดของเฟสพาหะนอยกวาหนึ่งใน

สี่ของรอบคือมากกวา 94% ในการทดสอบการจัดตําแหนงจลศาสตรแบบเรียลไทม (RTK) สัญญาณ

ดาวเทียมบางสวนจะถูกบล็อกในเวลา 10-15 วินาทีซํ้าๆ ผลการทดสอบแสดงใหเห็นวาความตอเนื่องของ

เฟสพาหะนั้นไมไดรับผลกระทบจากสัญญาณขัดจังหวะและ RTK สามารถรักษาความแมนยําของตําแหนง

ระดับเซนติเมตรตอเนื่องไดโดยไมตองแกไขความคลุมเครือของจํานวนเต็มอีกครั้ง[18] 

Qian (Chayn) Sun et al. (2017) ขอมูลวิถีการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีใกลเคียงกับความเปน

จริงนั้นมีประโยชนในการศึกษาการขนสงและภูมิศาสตรหลายครั้งเม่ือตองการการแปลยานพาหนะหรือ

การกําหนดเวลาท่ีแมนยําในการใชงาน การติดตามจลนของยานพาหนะดวย GPS (Global Positioning 

System) จะแตกตางกันไปตามความถูกตองของขอมูล ข้ึนอยู กับความสามารถในการรับและ

สภาพแวดลอมการติดตาม เทคนิคการระบุตําแหนงข้ันสูงนําเสนอความเปนไปไดในการปรับปรุงคุณภาพ
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ขอมูลการติดตาม ในบทความนี้ประสิทธิภาพสูงของ multi-GNSS (ระบบนําทางดวยดาวเทียมท่ัวโลก

หลายระบบ) ดวยโซลูชัน Kinematic (RTK) แบบเรียลไทม (RTK) ถูกตรวจสอบโดยมีวัตถุประสงคเพ่ือ

ติดตามวิถีการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีแมนยําในเขตท่ีอยูอาศัยในเมืองของออสเตรเลีย การศึกษานี้

เปรียบเทียบการบันทึกจลศาสตรยานพาหนะอยางเปนระบบระหวางวิธีแกปญหาการวางตําแหนงท่ี

แตกตางกันโดยใชวิธีการ multi-GNSS และ GPS เทานั้น มุมตัดระดับความสูงท่ีแตกตางกันตั้งแต  

5 - 35° ถูกนํามาใชเพ่ือจําลองความพรอมใชงานของดาวเทียมภายใตเง่ือนไขมุมมองทองฟาท่ีแตกตาง

กัน ผลการวิจัยพบวาวิธีการหลาย GNSS มีประสิทธิภาพเหนือกวาตําแหนง GPS ท่ัวไปในความพรอมใช

งานของดาวเทียมและความแมนยําของตําแหนง โซลูชัน 10 Hz RTK พิสูจนแลววาสรางเสนทางการ

เคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีดีท่ีสุดสําหรับการประเมินพฤติกรรมการขับข่ี[19]   

 María S. Garrido-Carreteroc et al. (2019) ทุกวันนี้การวางตําแหนง GNSS ถูกนําไปใชสําหรับ

การสํารวจและแอพพลิเคชั่นทางภูมิศาสตรอ่ืนๆ แมวาตัวรับสัญญาณความถ่ีคู GNSS จะใชกันอยาง

แพรหลาย แตตัวรับสัญญาณความถ่ีเดียวราคาประหยัดไดถูกลดชั้นลงสูแอพพลิเคชั่นการนําทาง อยางไรก็

ตามขอดีของพวกเขาทําใหผูสมัครท่ีเหมาะสมท่ีสุดสําหรับการใชงานการวางตําแหนงในพ้ืนท่ีทาง

วิทยาศาสตรจํานวนมาก หากตองการทราบขอจํากัดท่ีแมนยําของระบบการวัดเหลานี้จําเปนตองมีการ

ประเมินความไมแนนอนของผลการวัดท่ีไดรับจากพวกเขา แนะนําใหใชข้ันตอนการปฏิบัติงานมาตรฐาน 

(SOP) องคการระหวางประเทศเพ่ือการมาตรฐาน (ISO) เผยแพรมาตรฐาน ISO 17123-8 มุงเปาไปท่ีการ

ระบุข้ันตอนภาคสนามท่ีจะนํามาใชเม่ือพิจารณาและประเมินความแมนยําของระบบการวัดภาคสนาม 

GNSS ในจลศาสตรแบบเรียลไทม (RTK) ใชมาตรฐานนี้ เราประเมินประสิทธิภาพการวางตําแหนงของ

เครื่องรับ GNSS สองเครื่อง, Leica GS10 แบบดูอัล - ความถ่ี Geodetic พรอมเสาอากาศ AS10 โดยใช

โซลูชัน RTK ของเครือขายและตนทุนตํ่าความถ่ีเดียว u-blox NEO-M8P โดยใชโซลูชัน RTK แบบฐาน

เดียว เม่ือพิจารณาถึงแหลงท่ีมาของความไมแนนอนท่ีแตกตางกันและปริมาณอิทธิพลของพวกเขา

งบประมาณความไมแนนอนรวมสําหรับตัวรับความถ่ีคูใหความไมแนนอนมาตรฐานรวมในตําแหนง

แนวนอนท่ีลําดับ ± 2.5 มิลลิเมตร และใกลกับ ± 4.5 มิลลิเมตร สําหรับพิกัดแนวตั้ง ในกรณีของเครื่องรับ

ท่ีมีตนทุนต่ําความไมแนนอนมาตรฐานรวมอยูใกลกับ ± 5.5 มิลลิเมตร สําหรับตําแหนงแนวนอนและ  

± 11 มิลลิเมตร สําหรับความสูง ผลการวิจัยชี้ใหเห็นวาในขณะท่ีเครื่องรับสัญญาณจีโอเดติกมีคุณสมบัติ

ตรงตามขอ จํากัดความแมนยําก่ึงกลางแนวนอนและแนวตั้งท่ีกําหนดข้ึนสําหรับการใชงานท่ีมีความ

แมนยําสูง[20] 
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Paolo Dabove (2019) ทุกวันนี้เทคนิคและวิธีการจัดตําแหนงจํานวนมากถูกนําไปใชกับการ

สํารวจเก่ียวกับท่ีดิน ตั้งแตทศวรรษท่ีผานมาการวางตําแหนง GPS/GNSS ไดกลายเปนหนึ่งในวิธีการท่ีใช

มากท่ีสุดดวยการพัฒนาอยางรวดเร็วของการวางตําแหนงตามดาวเทียมและการปรากฏตัวของเครื่องรับ

สัญญาณมวลชนและเสาอากาศ GNSS วิธีการท่ีใชเครื่องมือเหลานี้มีราคาไมแพงกวาวิธีท่ัวไปแมวาการใช

ตําแหนงท่ีแมนยําจะไมงายนักก็ตาม การศึกษาครั้งนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือประเมินการใชเครื่องรับสัญญาณ 

GPS / GNSS แบบมวลความถ่ีเดียวสําหรับการสํารวจเก่ียวกับท่ีดินโดยพิจารณาจากวิธีการแบบฐานเดียว

แบบ Real-Time Kinematic (RTK) และ Network Real-Time Kinematic (NRTK) นอกจากนี้ยังมีการ

พิจารณาเครื่องมือพิเศษสําหรับการคาดการณและประเมินการเกิดของการแกไขท่ีผิดพลาดของเฟสท่ี

คลุมเครือ เพ่ือปรับปรุงความแมนยําและความแมนยําของโซลูชัน เม่ือพิจารณาจากการวางตําแหนงฐาน

เดียวผลการวิจัยแสดงความแตกตางไมก่ีเซนติเมตรระหวางพิกัดอางอิงและคาท่ีประมาณไวถาระยะหาง

ระหวางตนแบบและโรเวอรนอยกวา 3 กิโลเมตร ในขณะท่ีพิจารณาตําแหนงเครือขายและการแกไขสถานี

อางอิงเสมือน ความแตกตางคือประมาณสองเซนติเมตรสําหรับสวนประกอบตะวันออกและทิศเหนือและ

ประมาณ 5 เซนติเมตร สําหรับข้ึน[21] 

  

https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1674984718301733?fbclid=IwAR2MElG7kXcIox5DLKke2gEjLkcV1jqgg5qcrPva_XIdZXMVVOmJOf6rY0M#!
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บทท่ี 3 

วิธีการดําเนินงาน 

3.1 การพัฒนาระบบของเคร่ืองรับคาพิกัด GPS และวิเคราะหการทํางาน 

 ลักษณะตัวโปรแกรม เปนการใชโปรแกรม Arduino ในการเขียนโคดข้ึนมาเพ่ือทําใหตัวบอรด 

M5Stack esp32 สามารถรับคาพิกัดโดยจะรับคาละติจูดเสนท่ีแสดงพิกัดของโลกในแนวตั้ง ลองติจูดเสนท่ี

แสดงพิกัดของโลกในแนวนอน แอลติจูดบอกถึงความสูงของระดับน้ําทะเลของพิกัดนั้นๆ โดยจะแสดงผาน

ตัวอุปกรณ M5stack esp32 ท่ีมีตัวบอรดของ GPS และเสาอากาศสําหรับรับสัญญาณท่ีถูกติดตั้งอยูอยูกับ

ตัว M5stack esp32 และเก็บคาท่ีไดไวท่ี SD Card เพ่ือท่ีจะสามารถนําคาท่ีเก็บมาไปวิเคราะห 

 3.1.1 เครื่องมือในการดําเนนิโครงงาน 

  1) ตัว M5Stack esp32 (รูปท่ี 3.1 ก.) 

  2) เพาเวอรแบงค (Power Bank) (รูปท่ี 3.1 ข.) 

  3) แบตเตอรรี่ M5Stack  (รูปท่ี 3.1 ค.) 

  4) สายชารจ Type C (รูปท่ี 3.1 ง.) 

  5) เสาสัญญาณ (รูปท่ี 3.1 จ.) 

  6) SD Card (รูปท่ี 3.1 ฉ.) 
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       ข. เพาเวอรแบงค (Power 

 

ก. M5Stack 

 

ค. แบตเตอรรี่ M5Stack 

 

ง. สายชารจ Type C 

รูปท่ี 3.1 เครื่องมือท่ีใชในการดําเนินงาน 

จ. เสาสัญญาณ ฉ. SD Card 
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3.2 หลกัการในการรับคาพิกัด GPS  

 3.2.1 หลักการอานคาตางๆ ของเครื่องรับคาพิกัด GPS  

  การรับคาพิกัด GPS จะรับคาในรูปแบบของคา Latitude และคา Longitude ท่ีรับคามา

พรอมกันในเวลานั้นๆ ซ่ึงอยูในรูปแบบของทศนิยม 8 ตําแหนง เชน 16.74663544, 100.19588470  

และบอกคา Altitude หรือคาความสูงจากระดับน้ําทะเลมีหนวยเปนเมตร ซ่ึงในการบอกคาพิกัดตางๆ  

แตละครั้งจะมีจํานวนดาวเทียมท่ีรับคามาบอกตลอด ดังรูปท่ี 3.2 

รูปท่ี 3.2 การติดตั้งอุปกรณเพ่ือเก็บขอมูล 

  รูปแบบคาท่ีรับได คือ คาลองจิจูด (Longitude) และคาละติจูด (Latitude) จากนั้นนํามา

แปลงคาลองจิจูดและคาละติจูดท่ีเปนองศา ลิปดา ฟลิปดา ใหเปนจุดทศนิยมโดยใชโปรแกรม Excel  

เชน จากรูปท่ี 3.2 นํามาแปลงจะไดเปน ละติจูดท่ี 16 องศา 45 ลิปดา 10.773468 ฟลิปดา ลองติจูดท่ี 

100 องศา 11 ลิปดา 33.457020 ฟลิปดา 
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3.3 การทําการทดสอบรับคาพิกัด GPS 

 3.3.1 แผนการดําเนินโครงงาน 

 

  การพัฒนาระบบของเครื่องรับสัญญาณ GPS  

และวิเคราะหการรับคาพิกัด GPS 

 

 

     หาสถานท่ีในการตรวจสอบ 

 

 

    ทําการทดสอบการรับคาพิกัด GPS  

     และทําการบันทึกคาการทดลอง 

 

 

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

แบบอยูนิ่ง 

 

 

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

แบบเคลื่อนท่ี 

 

 

      วิเคราะหขอมูล 

 

รูปท่ี 3.3 แผนผังการดําเนินโครงงาน 

  การดําเนินงานเริ่มจากการพัฒนาระบบของเครื่องรับสัญญาณ GPS โดยผานโปรแกรม 

Arduino และวิเคราะหการรับคาพิกัด GPS จากการทดลองซํ้าหลายๆ รอบ หาสถานท่ีท่ีใชในการทําการ

ทดสอบโดยไดทําการทดสอบท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตร มหาวิทยาลัยนเรศวร ดังรูปท่ี 3.4  

ท่ีมีคาละติจูดและลองติจูด คือ 16.74663544, 100.19588470 และเริ่มทําการทดสอบ 2 แบบ คือ  

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS แบบอยูนิ่ง และแบบเคลื่อนท่ี 
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 3.3.2 การรับคาพิกัด GPS แบบหยุดนิ่งเปนเวลา 24 ช่ัวโมง  

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ เปนเวลา  

24 ชั่วโมง และตั้งคาการรับสัญญาณไวท่ีทุกๆ 10 วินาที เพ่ือทดสอบเทียบกับพฤติกรรมการทํางานของตัว

M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัววามีพฤติกรรมการรับสัญญาณแตกตางกันอยางไร โดยตลอดระยะเวลา  

24 ชั่วโมง จะมีการตรวจสอบและบันทึกคาทุกๆ 1 ชั่วโมง โดยคาท่ีทําการบันทึก ไดแก อุณหภูมิ สภาพ

อากาศ และจํานวนของดาวเทียมท่ีสามารถรับไดวาสงผลตอพฤติกรรมการรับสัญญาณของตัว M5stack 

Esp32 ท้ัง 2 ตัว หรือไม  

รูปท่ี 3.4 เก็บคาพิกัด GPS 24 ชั่วโมง  
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 3.3.3 การรับสงคา GPS ผาน MQTT protocol แบบหยุดนิ่งท่ีเดียวกันเปนเวลา 2 ช่ัวโมง 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ เปนเวลา  

2 ชั่วโมง และตั้งคากับรับสัญญาณไวท่ีทุกๆ 10 วินาที โดยกําหนดให ตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1  

เปน base station และ ตัวท่ี 2 เปน Client จากนั้นทําการเชื่อมตอ WIFI ท้ัง 2 ตัว เพ่ือเชื่อมตอกับ  

Cloud MQTT โดยใหเปนตัวกลางในการรับ-สงคาพิกัด ซ่ึง M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station 

จะทําการรับคาพิกัดสัญญาณจากดาวเทียมแลวนําคาพิกัดท่ีไดไปลบกับคาพิกัดจริงท่ีมีอยูเพ่ือหาคา

คลาดเคลื่อนแลวสงไปยัง Cloud MQTT ท่ีเปนตัวกลาง ในสวน M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client 

ซ่ึงเปนตัวรับสัญญาณจากดาวเทียมเชนเดียวกัน โดยจะนําคาพิกัดท่ีไดไปบวกกับคาพิกัดท่ีอยูในตัวกลาง

ของ Cloud MQTT เพ่ือใหไดคาพิกัดท่ีมีความแมนยํามากข้ึน 

รูปท่ี 3.5 ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ 

 

รูปท่ี 3.6 รูปแบบการทํางานของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว 
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ไมเทากัน เทากัน 

3.3.4 แผนการทํางานของเครื่องรับคาพิกัด GPS ผาน Cloud MQTT  

 

   เริ่มตนทํางาน 

 

     เชื่อมตอ WIFI และ Cloud MQTT 

 

     GPS1 และ GPS2 คนหาและรับคาพิกัด GPS 

 

     GPS ตัวท่ี 1 ทําการสงขอมูลคา error และเวลาเขาไปใน Cloud MQTT 

 

    GPS ตัวท่ี 2 รับขอมูลจาก Cloud MQTT 

 

    เวลาของขอมูลท่ีรับมาตองเทากับเวลาปจจุบัน                       

 

นําคาท่ีอานไดในปจจุบันบวกกับคา error ท่ีรับมา 

 

 

แสดงขอมูลพิกัด 

รูปท่ี 3.7 แผนการทํางานของเครื่องรับคาพิกัด GPS ผาน Cloud MQTT 

 



31 

 

 3.3.5 การรับคาพิกัด GPS แบบอยูหางกัน 5 เมตร 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว ไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ โดยใหตัวท่ี 

1 ท่ีเปน base station อยูท่ีเดิมและใหตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client อยูหางจากตัว base station เปนระยะทาง 

5 เมตร ท้ังหมด 3 ตําแหนง (3 ทิศทาง) โดยใหแตละตําแหนงเก็บคาตําแหนงละ 4 ชั่วโมง จากนั้นตั้งคาตัว 

M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว เพ่ือรับคาสัญญาณพิกัดท่ีถูกสงมาจากดาวเทียมทุกๆ 10 วินาที  

รูปท่ี 3.8 การติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว ใหมีระยะหางกัน 5 เมตร 

  เพ่ือทําการสอบเทียบคาตําแหนงของคาพิกัดวาเม่ือทําการยายตําแหนงของตัว M5stack 

Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client ท้ัง 3 ตําแหนง จะสงผลตอคาพิกัดละติจูดหรือลองติจูดหรือไม โดยใหตัว 

M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ท่ีรูคาตําแหนงแนนอนใชเปนคาในการสอบเทียบ 
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 3.3.6 การรับคาพิกัด GPS ขณะอยูกับท่ี และเคล่ือนท่ี (โดยการเดิน) 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ไว ท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะ       

เกษตรศาสตรฯ ท่ีทราบคาพิกัดจริง และเก็บคา M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client โดยการเดินเปน    

ระยะเวลา 2 นาที  ท้ังหมด 3 ครั้ง จากนั้นนําคาพิกัดจาก base station ไปลบกับคาจริงเพ่ือใหทราบคา

ความคลาดเคลื่อน วาเปนเทาไร และทําการจดบันทึกคาความคลาดเคลื่อน หลังจากนั้นใหนําคาพิกัดของ

ตัว Client ท่ีไดในขณะเคลื่อนท่ีไปลบกับคาความคลาดเคลื่อนท่ีไดจากตัว base station เพ่ือใหไดคาพิกัด

ท่ีมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน โดยคาท่ีจะสามารถนํามาลบกันไดนั้นจะตองเปนคาพิกัดท่ีมีเวลาตรงกัน โดยจะ

ตั้งคาพิกัดการรับสัญญาณจากดาวเทียมของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวใหรับคาทุกๆ 1 วินาที 

รูปท่ี 3.9 การเก็บคาพิกัดจากการเคลื่อนท่ีโดยการเดิน 
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 3.3.7 การรับคาพิกัด GPS ขณะอยูกับท่ี และเคล่ือนท่ี (โดยรถจักรยานยนต) 

 ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตร

ท่ีทราบคาพิกัดจริง และติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client ไวกับรถจักรยานยนตท่ีกําลัง

เคลื่อนท่ีดวยความเร็วเฉลี่ย 40 กิโลเมตร/ชั่วโมง เปนระยะทาง 2 กิโลเมตร ทําการจับเวลาท้ังหมด 3 ครั้ง 

จากนั้นนําคาพิกัดจาก base station ไปลบกับคาจริงเพ่ือใหทราบคาความคลาดเคลื่อนวาเปนเทาไร และ 

ทําการจดบันทึกคาความคลาดเคลื่อน หลังจากนั้นใหนําคาพิกัดของตัว Client ท่ีไดในขณะเคลื่อนท่ีไปลบ

กับคาความคลาดเคลื่อนท่ีไดจากตัว base station เพ่ือใหไดคาพิกัดท่ีมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน โดยคาท่ี

จะสามารถนํามาลบกันไดนั้นจะตองเปนคาพิกัดท่ีมีเวลาตรงกัน โดยจะต้ังคาพิกัดการรับสัญญาณจาก

ดาวเทียมของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวใหรับคาทุกๆ 1 วินาที  

รูปท่ี 3.10 การเก็บคาพิกัดจากการเคลื่อนท่ีโดยรถจักรยานยนต 
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3.4 การทดสอบความเทีย่งตรงในการรับคาพิกัด GPS 

 การรับคาพิกัดทุกครั้งจะมีการบันคาท่ีอานมาไดลงใน SD Card เพ่ือนําคาท่ีอานไดมาตรวจเช็ค

ความแมนยําในการรับคา ในการตรวจเช็คจะตรวจเช็คคาขณะท่ีรับคาพิกัดในตอนท่ีจํานวนของดาวเทียมท่ี

รับมาเทากับ 12 ดาวเทียม คือจํานวนสูงสุดของการรับคาจากดาวเทียมของเครื่องรับคา GPS นี้  

การตรวจเช็คความแมนยําในการรับคาจะเช็คไดจากการท่ีนําเครื่องรับคาพิกัด GPS ไปรับคาท่ีหมุดท่ีรู

ตําแหนงอยูแลว คือท่ีหนาคณะเกษตรศาสตร มหาวิทยาลัยนเรศวร ดังในรูปท่ี 3.5 ทําการวัดคาแลวนํา

คาท่ีอานไดนั้น มาตรวจสอบกับคาจริงท่ีรูอยูแลวโดยการนําคาจริงลบดวยคาของพิกัดท่ีอานไดในเวลา

ตางๆ ซ่ึงคาท่ีอานไดแสดงอยูในหนวยองศา และนําคาท้ังหมดมาหาคาเฉลี่ย คาสูงสุด คาต่ําสุด และคา SD 

ดังตารางท่ี 3.1 และ 3.2 

ตาราง 3.1 ตรวจสอบหาคา error ของคาท่ีอานได 

ตาราง 3.2 หาคาเฉลี่ย คาสูงสุด คาต่ําสุด และคา SD ของคา error ในตาราง 3.1  

คา error lattitude longtitude 

คาเฉลี่ย -0.00000831 0.00001111 

max -0.00000354 0.00002866 

mean -0.00001499 -0.00000186 

SD 0.00000351 0.00000955 

ลําดับ วันท่ี เวลา lattitude longtitude 
error 

lattitude longtitude 

1 3/7/2020 9:15:00 16.74665833 100.19586182 -0.00001499 0.00000577 

2 3/7/2020 9:15:10 16.74665451 100.19586182 -0.00001117 0.00000577 

3 3/7/2020 9:15:20 16.74665070 100.19584656 -0.00000736 0.00002103 

4 3/7/2020 9:15:30 16.74664879 100.19583893 -0.00000545 0.00002866 

5 3/7/2020 9:15:40 16.74665260 100.19584656 -0.00000926 0.00002103 

6 3/7/2020 9:15:50 16.74665451 100.19585419 -0.00001117 0.00001340 

7 3/7/2020 9:16:00 16.74665260 100.19586182 -0.00000926 0.00000577 

8 3/7/2020 9:16:10 16.74664879 100.19586182 -0.00000545 0.00000577 

9 3/7/2020 9:16:20 16.74664688 100.19586182 -0.00000354 0.00000577 

10 3/7/2020 9:16:30 16.74664879 100.19586945 -0.00000545 -0.00000186 



35 

 

บทท่ี 4 

ผลการดําเนินงานและวิเคราะหผล 

 จากท่ีผูดําเนินโครงงานไดดําเนินโครงงานตามหัวขอท่ีไดกําหนดในแผนการดําเนินโครงงานสามารถ

แสดงผลการดําเนินงานโครงงานและรายละเอียดดังตอไปนี ้

4.1 การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

 การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS ท่ีใชในการทําโครงงาน ทดสอบโดยการทดลองรับ

คาพิกัดของเครื่องรับสัญญาณ GPS จํานวน 2 เครื่อง เปนเวลา 24 ชั่วโมง และบันทึกคาทุกๆ 10 วินาที  

โดยเครื่องรับสัญญาณท้ังสองจะรับคาพิกัดแบบละติจูดและลองติจูดท่ีเวลาเทากัน เพ่ือตรวจสอบการ

ทํางานของเครื่องรับสัญญาณท้ังสอง ในขณะวันท่ีสภาพอากาศปลอดโปรงตลอดท้ังวัน  

 4.1.1 การทดสอบการรับคาละติจูดของเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 

  การทดสอบการรับคาละติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของเวลา 

และแกน Y เปนคาละติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.1 และ 4.2  

รูปท่ี 4.1 การรับคาสัญญาณละติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS1 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 
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รูปท่ี 4.2 การรับคาสัญญาณละติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS2 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 

  จากการทดลองการรับคาละติจูดของ GPS1 และ GPS2 เม่ือนํามาเปรียบเทียบกับคาจริงของ

ละติจูด จะเห็นไดวาการรับคาพิกัดท้ังสองจะมีการคลาดเคลื่อนในรูปแบบท่ีใกลเคียงกัน  

 4.1.2 การทดสอบการรับคาลองติจูดของเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 

  การทดสอบการรับคาลองติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของ

เวลา และแกน Y เปนคาลองติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.3 และ 4.4  

รูปท่ี 4.3 การรับคาสัญญาณลองติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS1 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 
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รูปท่ี 4.4 การรับคาสัญญาณลองติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS2 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 

  จากการทดลองการรับคาลองติจูดของ GPS1 และ GPS2 เม่ือนํามาเปรียบเทียบกับคาจริง

ของลองติจูด จะเห็นไดวาการรับคาพิกัดท้ังสองจะมีการคลาดเคลื่อนในรูปแบบท่ีใกลเ คียงกัน  

จะมีชวงเวลาท่ี 5,000–7,000 ท่ีมีความคลาดเคลื่อนตางกันมาก โดยในชวงนั้น GPS1 และ GPS2  

มีคาเฉลี่ยคือ 100.19584938, 100.19586625 และมีสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.713, 1.214 

ตามลําดับ จะเห็นวาตัวรับสัญญาณ GPS1 ท่ีมีคาความคลาดเคลื่อนท่ีมากกวา GPS2  

 4.1.3 การทดสอบความคลาดเคล่ือนของ GPS2 เม่ือรวมกับความคลาดเคล่ือนของ GPS1 

  จากการทดสอบการรับคาพิกัดของละติจูดละลองติจูด จะเห็นไดวาคาพิกัดของ GPS1 และ 

GPS2 มีคาความคลาดเคลื่อนท่ีใกลเคียงกัน ดังนั้นคาความคลาดเคลื่อนท่ีเกิดข้ึนจึงไมใชความผิดพลาด

ของตัวรับสัญญาณ จึงทําใหผูทดลองไดทดสอบความคลาดเคลื่อนของคาพิกัด GPS2 เม่ือนํามารวมกับคา

คลาดเคลื่อน GPS1 ในเวลาเดียวกัน เพ่ือเพ่ิมความแมนยําใหกับ GPS2 โดยการเลือกขอมูลตัวอยางมา    

1 ชั่วโมง ในการทําการทดสอบแสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.5 และ 4.6 
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รูปท่ี 4.5 ผลการทดสอบของคาละติจูดหลังนํามารวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 

รูปท่ี 4.6 ผลการทดสอบของคาลองติจูดหลังนํามารวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS2 

  จากการทดสอบจะเห็นวาการท่ีนําคาความคลาดเคลื่อนละติจูด และลองติจูดของ GPS1  

มารวมกับคาละติจูดของ GPS2 ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และใน

บางชวงเวลาคาละติจูดและลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน เชน ในรูปท่ี 4.6 ท่ีชวงเวลาท่ี 300–310 

คาท่ีเพ่ิมความแมนยําจะมีความคลาดเคลื่อนมากกวาคาท่ีอานไดแบบปกต ิ
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4.2 การทดสอบความแมนยําโดยการวางตัวรับสัญญาณไวหางกัน  

 4.2.1 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.7 

รูปท่ี 4.7 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร  

มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยู ท่ี  6.613 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนไป 1.613 เมตร และมีคา 

สวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.797 แสดงวาขอมูลนี้มีการกระจายตัวท่ีปกติ 

 4.2.2 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.8 
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รูปท่ี 4.8 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศใต 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของ

คาระยะหางอยูท่ี 5.834 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนนอยกวาการทดสอบระยะหางทางทิศตะวันออก 

และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.626 แสดงวาขอมูลนี้มีการกระจายตัวท่ีปกติ 

 4.2.2 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.9 

รูปท่ี 4.9 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 
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  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 5.747 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนนอยท่ีสุดเม่ือเทียบกับการหางทาง 

ทิศตะวันออกและทางทิศใต และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.623 ซ่ึงใกลเคียงกับของการทดสอบ

ระยะหางทางทิศใต 

4.3 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําใหกับตัวรับสัญญาณที่วางไวหางกัน  

 ทําการทดสอบเพ่ิมความแมนโดยการนําคาความคลาดเคลื่อนของ GPS1 ไปรวมกับคาท่ีอานไดของ 

GPS2 และตรวจสอบคาไดเทียบกับรูปท่ี 4.7, 4.8 และ 4.9 

 4.3.1 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.10 

รูปท่ี 4.10 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทาง 

ทิศตะวันออก 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 6.213 เมตร ซ่ึงมีคาใกลเคียงกับคาจริงมากกวาเดิม 

แตจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.115 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 
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 4.3.2 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.11 

รูปท่ี 4.11 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทางทิศใต 5 

เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 6.047 เมตร ซ่ึงมีคาเพ่ิมข้ึนเม่ือเทียบกับการท่ียังไมเพ่ิมความแมนยํา 

และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.118 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 

 4.3.3 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต        

5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.12 
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รูปท่ี 4.12 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทาง 

ทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 5.354 เมตร ซ่ึงมีคาใกลเคียงกับคาจริงมาก

ข้ึน และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.035 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 

 จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของท้ัง 3 ทิศทาง จะเห็นไดวาความแมนยําในการรับคา

สัญญาณสวนใหญมีคาท่ีใกลเคียงกับคาจริงมากข้ึน และท้ัง 3 ขอมูลจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ี

เพ่ิมข้ึน 
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4.4 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนที่เปนเสนตรง  

 ทําการทดสอบโดยการใหตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีโดยการเดิน

เปนเสนตรง ทําการทดสอบจํานวน 3 รอบ ท่ีเวลาและระยะทางท่ีใกลเคียงกัน แลวนําคาท่ีไดนั้นมา

เปรียบเทียบกับคาท่ีทําการเพ่ิมความแมนยําโดยการนําคาท่ีอานไดไปรวมกับคาความคลาดเคลื่อน 

ของ GPS1 

รูปท่ี 4.13 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 1 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5317x + 109.1 และมีคา R2 = 0.9986 

รูปท่ี 4.14 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 1 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมากข้ึน

เล็กนอย โดยมีคา พอลินอเมียลเปน y = -0.5508x + 109.42 และมีคา R2 = 0.9973 
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รูปท่ี 4.15 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 2 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5494x + 109.4 และมีคา R2 = 0.9992 

รูปท่ี 4.16 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 2 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงนอยลง

เล็กนอย โดยมีคาพอลินอเมียลเปน y = -0.5261x + 109.01 และมีคา R2 = 0.9969 

 

 



46 

 

รูปท่ี 4.17 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 3 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5642x + 109.65 และมีคา R2 = 0.9986 

 รูปท่ี 4.18 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 3 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรง โดยมีคา

พอลินอเมียลเปน y = -0.5497x + 109.4 และมีคา R2 = 0.997 

 จากการทดลองในครั้งนี้ทําใหเห็นวาการเพ่ิมความแมนยําของการรับคาพิกัดไมมีผลกับการเคลื่อนท่ี

เสนตรง ดังนั้นสามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 

ในการเคลื่อนท่ีได 
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4.5 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนที ่

 ทําการทดสอบโดยการใหตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีโดยการขับ

รถจักรยานยนต ทําการทดสอบจํานวน 3 รอบ ท่ีเวลาและระยะทางท่ีใกลเคียงกัน แลวนําคาท่ีไดนั้นมา

เปรียบเทียบกับคาท่ีทําการเพ่ิมความแมนยําโดยการนําคาท่ีอานไดไปรวมกับคาความคลาดเคลื่อน 

ของ GPS1 

รูปท่ี 4.19 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 1 

 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00001902 ,0.00001337  

รูปท่ี 4.20 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 2 
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 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00000985 ,0.00000539 

รูปท่ี 4.21 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 3 

 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00002439 ,0.00000367 

 จากการทดลองในครั้งนี้ทําใหเห็นวาการอานคาแบบปกติและการเพ่ิมความแมนยําการรับคาพิกัด

ในการเคลื่อนท่ีแบบไมเปนเสนตรงไมทําใหการเคลื่อนท่ีผิดคลาดไปจากเดิมในท้ัง 3 การทดลอง ดังนั้น

สามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 ในการ

เคลื่อนท่ีได 
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4.6 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดผาน Cloud MQTT 

 การเพ่ิมความแมนยําในการรับคาพิกัดของเครื่องรับสัญญาณ ทดสอบโดยการทดลองรับคาพิกัด

ของเครื่องรับสัญญาณ GPS จํานวน 2 เครื่อง อยูท่ีเดียวกันเชื่อมตอ WIFI และ Cloud MQTT และบันทึก

คาทุกๆ 10 วินาที โดยเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 รับคามาตามปกติ แตใสโปรแกรมใหเครื่องรับ

สัญญาณ GPS 2 รับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 มารวมดวย  

 4.6.1 การทดสอบการรับคาละติจูดผาน Cloud MQTT 

  การทดสอบการรับคาละติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของเวลา 

และแกน Y เปนคาละติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.22 และ 4.23 

รูปท่ี 4.22 การอานคาสัญญาณละติจูดแบบปกติ 

รูปท่ี 4.23 การอานคาสัญญาณละติจูดแบบผาน Cloud MQTT 
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  จากรูปท่ี 4.22 และ 4.23 จะเห็นวาการท่ีทดสอบความคลาดเคลื่อนผาน Cloud MQTT 

ของคาละติจูด ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และในบาง

ชวงเวลาคาละติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  

4.6.2 การทดสอบการรับคาลองติจูดผาน Cloud MQTT 

  การทดสอบการรับคาลองติจูดโดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของ

เวลา และแกน Y เปนคาลองติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.24 และ 4.25 

รูปท่ี 4.24 การอานคาสัญญาณลองติจูดแบบปกติ 

รูปท่ี 4.25 การอานคาสัญญาณลองติจูดแบบผาน Cloud MQTT 

  จากรูปท่ี 4.24 และ 4.25 จะเห็นวาการท่ีทดสอบความคลาดเคลื่อนผาน Cloud MQTT 

ของคาลองติจูด ทําใหคาลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  
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 เนื่องจากการเชื่อมตอ Cloud MQTT ใช WIFI ในการรับสงขอมูล จึงมีบางชวงเวลาท่ีไมไดรับคา 

ทําใหเกิดการลาชาในการรับสงขอมูล ซ่ึงการทํางานของ Cloud MQTT จะทํางานโดยการรับขอมูลมาที

ละคาแบบเรียงลําดับการสงขอมูลของตัวรับสัญญาณ GPS1 ซ่ึงจะทําใหตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดรับคาท่ี

ชากวาปกติ จึงทําใหเกิดความคลาดเคลื่อนท่ีเพ่ิมข้ึน สามารถใชเวลาท่ีรับมาจาก GPS1 มาเปรียบเทียบกับ

เวลาของ GPS2 เพ่ือใหไดรับขอมูลความคลาดเคลื่อนท่ีเวลานั้นได แตเนื่องจาก Cloud MQTT  

เปน Cloud ของตางประเทศซ่ึงมีการใชงานจํานวนมากจึงทําใหการเกิดการลาชาในการรับและสงขอมูล

จะมีขอมูลเพียงเล็กนอยเทานั้นท่ีทําการรับและสงขอมูลในเวลาเดียวกันไดอยางตรงกัน 
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บทท่ี 5 

สรุปผลการดําเนินงาน 

 การศึกษาครั้งนี้เปนการพัฒนาระบบการรับคาพิกัด GPS แบบ RTK-GNSS ทดสอบคาความแมนยํา

ในการรับขอมูลในรูปแบบตางๆ การเพ่ิมความแมนยําในการรับขอมูล และการรับสงขอมูลผานตัวกลาง 

Cloud MQTT  

 ในการทดสอบการรับคาพิกัดของละติจูดและลองติจูด ทําใหรูวาพิกัดของ GPS1 และ GPS2 มีคา

ความคลาดเคลื่อนท่ีใกลเคียงกัน ดังนั้นคาความคลาดเคลื่อนท่ีเกิดข้ึนจึงไมใชความผิดพลาดของตัวรับ

สัญญาณ และหลังจากท่ีนําคาความคลาดเคลื่อนละติจูดและลองติจูดของ GPS1 มารวมกับคาละติจูดและ

ลองติจูดของ GPS2 ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และในบางชวงเวลา

คาละติจูดและลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  

 การทดสอบความแมนยําโดยการวางตัวรับสัญญาณไวหางกัน แบบ 3 ทิศ คือ หางไปทาง 

ทิศตะวันออก ทิศใต และทิศตะวันออกเฉียงใต ทําใหรูวาคาความคลาดเคลื่อนของแตละทิศมีคา

คลาดเคลือ่นท่ีแตกตางกัน โดยทางทิศตะวันออกเฉียงใตมีคาเฉลี่ยของระยะหางท่ีใกลเคียงคาจริงมากท่ีสุด 

ทิศตะวันออกมีความคลาดเคลื่อนมากท่ีสุด และหลังจากทําการทดสอบเพ่ิมความแมนโดยการนําคาความ

คลาดเคลื่อนของ GPS1 ไปรวมกับคาท่ีอานไดของ GPS2 ทําใหความแมนยําในการรับคาสัญญาณสวน

ใหญมีคาท่ีใกลเคียงกับคาจริงมากข้ึน และท้ัง 3 ขอมูลจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ีเพ่ิมข้ึน ซ่ึงโดยปกติ

แลวสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานควรจะมีคาท่ีลดลง 

 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยท่ีตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีทําให

เห็นวาการเพ่ิมความแมนยําของการรับคาพิกัดไมมีผลทําใหการเคลื่อนท่ีผิดเพ้ียนไปจากเดิมมาก ดังนั้นจึง

สามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 ในการ

เคลื่อนท่ีได 

 การเชื่อมตอ Cloud MQTT ท่ีใช WIFI ในการรับสงขอมูล จะมีบางชวงเวลาท่ีไมไดรับขอมูล ทําให

เกิดการลาชาในการรับสงขอมูล ซ่ึงการทํางานของ Cloud MQTT จะทํางานโดยการรับขอมูลมาทีละคา

แบบเรียงลําดับการสงขอมูลของตัวรับสัญญาณ GPS1 ซ่ึงจะทําใหตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดรับคาท่ีชากวา
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ปกติ จึงทําใหเกิดความคลาดเคลื่อนท่ีเพ่ิมข้ึน สามารถใชเวลาท่ีรับมาจาก GPS1 มาเปรียบเทียบกับเวลา

ของ GPS2 เพ่ือใหไดรับขอมูลความคลาดเคลื่อนท่ีเวลานั้นได แตเนื่องจาก Cloud MQTT เปน Cloud 

ของตางประเทศซ่ึงมีการใชงานจํานวนมากจึงทําใหการเกิดการลาชาในการรับและสงขอมูลจะมีขอมูล

เพียงเล็กนอยเทานั้นท่ีทําการรับและสงขอมูลในเวลาเดียวกันไดอยางตรงกัน 

ขอจํากัดของโครงงาน 

 - เนื่องดวยตัวอุปกรณเปนชุดพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร Esp32 ท่ีสามารถเชื่อตอ WIFI  

และบลทููธ และมาพรอมกับจอแสดงผล TFT LCD ขนาด 2 นิ้ว ความละเอียด 320 x 240 พิกเซล บรรจุลง

ในกลองขนาด 5 x 5 เซนติเมตร ท่ีมีฐานกลองเปนแมเหล็ก มีลําโพง ปุมกด และแบตเตอรี่แบบประจุได

รวมถึงวงจรประจุแบตเตอรี่มาพรอมใชงาน และตัวอุปกรณทําจากพลาสติก จึงไมสามารถใชงานไดอยาง

เต็มประสิทธิภาพในสภาพแวดลอมท่ีไมเหมาะสม เชน ไมสามารถกันน้ําไดถาหากฝนตก หรือไมสามารถใช

งานกลางแดดเปนเวลาหลายชั่วโมงโดยท่ีไมมีเครื่องปองกัน 

ขอเสนอแนะในการทําโครงงานครั้งตอไป 

 - อาจมีคาการอานคาพิกัดรูปแบบอ่ืนท่ีตองศึกษาเพ่ิมมากข้ึนเชน คาพิกัด UTM หรือคาพิกัด  

WGS 48 และการศึกษาสมการท่ีสงผลตอการแปลงคาพิกัดเพ่ิมมากข้ึน 

 - ออกแบบรูปแบบการสอบเทียบการเก็บคาพิกัดใหเพ่ิมมากข้ึน หรือเพ่ิมระยะเวลาในการเก็บคา

พิกัดมากข้ึนเพ่ือใหสงผลตอการทําการวิเคราะหและสอบเทียบเพ่ือหาคาความแมนยําท่ีสูงข้ึน 

 - ควรใชการบันทึกคาพิกัดแบบทุกวินาที 

 - ใชการทดลองโดยการให M5Stack 1 ตัว ใหเปนตัวรับสงขอมูลเองโดยไมตองผาน Cloud MQTT 

 - เพ่ิมการทดลองใชโปโตคอลรูปแบบอ่ืนเปนตัวกลางในการรับสงคาพิกัดแทน Cloud MQTT 

 - เพ่ิมการรับสงสัญญาญคาผานระบบเครือขายไรสาย 5G 
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