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บทคัดยอ 

 โครงงานนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือศึกษาและพัฒนาระบบระบุตําแหนงเพ่ือใหมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน 

โดยจะทําการเก็บคาพิกัดจาก GPS ในรูปแบบ Latitude และ Longitude ซ่ึงจะรับและแสดงคาพิกัดผาน

ตัวอุปกรณ M5Stack Esp32 จํานวน 2 ตัว  

 โครงงานนี้ทําโดยดําเนินการทดลอง 4 ครั้ง โดยครั้งท่ี 1 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่ง

กับท่ีเปนเวลา 24 ชั่วโมง ครั้งท่ี 2 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่งผานการเชื่อมตอกับ Cloud 

MQTT เปนเวลา 2 ชั่วโมง  ครั้งท่ี 3 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณอยูนิ่งและหางกัน 5 เมตร  

เปนเวลา 12 ชั่วโมง และครั้งท่ี 4 เปนการทดลองรับคาแบบอุปกรณเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงและไมเปน

เสนตรง ในขณะท่ีสภาพอากาศปลอดโปรงตลอดท้ังวัน แลวนําคาพิกัดท่ีเก็บไดในแตละครั้งไปวิเคราะห

เพ่ือตรวจสอบความแมนยํา 

 ผลการดําเนินงานแสดงใหเห็นวา การเพ่ิมคาความแมนยําของการอานคาพิกัด GPS แบบ  

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

เคลื่อนท่ีสารมารถชวยเพ่ิมความแมนยําในการอานคาพิกัด GPS ไดใกลเคียงกับคาจริงมากยิ่งข้ึนท้ังในแบบ

ขณะอยูนิ่งและเคลื่อนท่ี 

 

 



ข 

Project title                Real-time kinematic Global Navigation Satellite System 

Name Mr. Narongdech Nimsuwan       ID. 59361317 

  Mr. Patiphan      Ta-In              ID. 59362970 

  Mr. Wayupak     Thawatwong ID. 59365117 

Project advisor Assistant Professor Choopong chuaypen 

Major       Mechanical Engineering 

Department  Mechanical Engineering 

Academic year  2019 

…………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 

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 

 ปจจุบันการเดินทางดวยยานพาหนะมีการพัฒนาควบคูไปกับเทคโนโลยีสมัยใหมหลายรูปแบบไมวา

จะเปนการขับเคลื่อนอัตโนมัติ การขับเคลื่อนระยะไกลแบบระบบเรียลไทม และระบบนําทางหรือระบบ

ติดตามเพ่ือใหไปถึงเปาหมาย โดยการเดินทางเหลานี้ถูกเพ่ิมประสิทธิภาพดวยระบบระบุตําแหนงบนพ้ืน

โลก Global Positioning System (GPS) ซ่ึงมีบทบาทอยางมากในการดําเนินชีวิตในยุคท่ีมีดิจิตอลและ

อินเทอรเน็ตไรสาย ผูคนสามารถเขาถึงสถานท่ีตางๆ ไดอยางสะดวกและรวดเร็วมาก ดวยเทคโนโลยีการ

ระบุตําแหนงในปจจุบันทําใหการเดินทางสะดวกสบายและปลอดภัย ดังนั้น GPS จึงมีประโยชนอยางมาก

หากเดินทางไปยังท่ีท่ีไมคุนเคยหรือตองการกําหนดจุดหมายปลายทาง  

 ระบบนําทางดวยดาวเทียมท่ีท่ัวโลกเรียกกันวา Global Navigation Satellite System (GNSS) 

และ GNSS ประกอบไปดวยระบบดาวเทียม GPS เปนระบบดาวเทียมเปนของประเทศสหรัฐอเมริกา 

Glonass เปนระบบดาวเทียมของประเทศรัสเซีย และ Galileo เปนระบบดาวเทียมของประเทศยุโรปและ

นอกจากนี้ก็มีของจีนและญ่ีปุนอีกดวยซ่ึงหนาท่ีของ GNSS คือ การใหขอมูลพิกัดบนโลกโดยใชอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกสเปนตัวรับสัญญาณเพ่ือคํานวณและแสดงพิกัดตําแหนง ณ จุดท่ีตัวรับสัญญาณต้ังอยู 

ประโยชนของ GNSS คือใชในดานการนําทาง การระบุตําแหนง หรืองานท่ีตองการความละเอียดถูกตอง

เชิงตําแหนงสูง เชน งานสํารวจ งานทําแผนท่ี หรืองานออกแบบทางดานวิศวกรรม แตนอกจากนั้นคือการ

ประยุกตใชในดานตางๆ และดวยความหลากหลายของ GNSS จึงถูกนําไปใชงานรวมกับระบบ RTK (Real 

Time Kinematic) ซ่ึงเปนสถานีภาคพ้ืนดินหรืออุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีทําหนาท่ีรับสัญญาณดาวเทียม

แบบจลนไดคาพิกัดการวัดทันที ณ เวลาทําการรังวัดซ่ึงมีตําแหนงคงท่ี โดยมีเครื่องรับสัญญาณอยางนอย 

2 เครื่อง โดยเครื่องหนึ่งจะถูกวางไวในตําแหนงท่ีรูคาแนนอนตลอดเวลาเปนสถานีหลัก (Base station) 

สวนเครื่องรับเครื่องท่ีสองคือสถานีเคลื่อนท่ี (Rover station)  จะนําไปวางไวบนตําแหนงท่ีตองการทราบ

คาพิกัดซ่ึงระดับความแมนยําของการระบุตําแหนงดวยสัญญาณดาวเทียมข้ึนอยูกับหลายปจจัย เชน สภาพ

อากาศ คุณภาพของเครื่องรับสัญญาณถาใชงานในสภาพอากาศเปดไมมีสิ่งกีดขวาง แตหากใชในบริเวณ

อาคารอาจทําใหระดับความคลาดเคลื่อนสูงข้ึน   
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 ระบบ Real-time kinematic Global Navigation Satellite System (RTK-GNSS) คือเทคโนโลยี

การรังวัดดวยระบบโครงขายดาวเทียมแบบจลนท่ีสามารถใหผลลัพธคาพิกัดไดทันทีและคาพิกัดท่ีไดจะมี

คาความแมนยําสูง และคาพิกัดมีความสัมพันธเชื่อมโยงกันท้ังระบบโดยใชเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมแบบ

จลนรับสัญญาณดาวเทียมนําทางในระบบ GNSS นอกจากนี้ RTK-GNSS ถูกนํามาประยุกตใชประโยชน

ดานตางๆ เชน ระบบการคมนาคมการขนสง การสํารวจเพ่ือการกอสราง การทําเกษตรอัจฉริยะ  

การติดตามการเคลื่อนตัวของเปลือกโลก และการติดตามสภาพอากาศ 

 ท้ังนี้เนื่องจากระบบ RTK-GNSS เม่ือนําเขาจากตางประเทศ ระบบและซอฟตแวรและขอมูล

โดยรวมจะมีมูลคาสูง และดวยเทคโนโลยีทางอุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีมีเพ่ิมมากข้ึนและราคาท่ีถูกลง  

ทางคณะผูดําเนินโครงงานจึงมีความสนใจท่ีพัฒนาระบบ RTK-GNSS โดยใชอุปกรณในประเทศท่ีมีราคาไม

สูงมาก เพ่ือท่ีจะทําและสรางเทคนิค การพัฒนาระบบใหมีความแมนยําสูงท่ีสุดท่ีทําได 

1.2 วัตถุประสงคของการศึกษา 

 1.2.1 เพ่ือศึกษาการทํางานของระบบ RTK-GNSS และการประยุกตใชงาน 

 1.2.2 เพ่ือศึกษาและออกแบบระบบ RTK-GNSS โดยใชวัสดุและอุปกรณท่ีมีตนทุนต่ํา 

 1.2.3 เพ่ือศึกษาขีดจํากัดของระบบท่ีไดออกแบบตาม 1.2.2 

 1.2.4 พัฒนากระบวนการหรือเทคนิคเพ่ือใชเพ่ิมความแมนยําของระบบท่ีออกแบบ 1.2.2 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

      1.3.1 ศึกษาการทํางานของระบบ RTK-GNSS 

     1.3.2 ออกแบบระบบและโครงสรางของ RTK GNSS ข้ันพ้ืนฐาน เพ่ือใชกับระบบสื่อสารผาน WIFI   

      1.3.3 ออกแบบซอฟตแวรการทํางานและการใชงานตัวระบบ RTK-GNSS เพ่ือใชในระบุตําแหนง

ความแมนยําสูง 

      1.3.4 สรางตัวอยางระบบประยุกตการใชงานระบบ RTK-GNSS เพ่ือใชในการระบุตําแหนงความ

แมนยําสูง 
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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

รายละเอียดตางๆ

เก่ียวกับงานวิจัยท่ี

เก่ียวของ 

        -รวบรวมขอมูล 

-จัดทํารูปเลม

รายงาน 

2 ออกแบบและพัฒนา

ระบบระบตุําแหนง

ความแมนยําสูง 

        -จัดทําชิ้นงาน 

 

3 ทดสอบ และ

ประเมินผล

ประสิทธิภาพของ

ระบบ 

        -ทดสอบตัวชิ้นงาน 

-เพ่ิมประสิทธิภาพ

ของชิ้นงาน 

4 วิเคราะหและสรุปผล

การดําเนินงาน 

        -วิเคราะหการทํางาน

ของชิ้นงาน 

5 สรางตัวอยางระบบ

ประยุกตการใชงาน 

        -สรางตัวอยางและ

วิธีการนําระบบไปใช

งานจริง 

6 จัดทํารูปเลมและ

นําเสนอโครงงาน 

        -จัดทํารูปเลม

รายงาน 

-นําเสนอโครงงาน 
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1.5 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับจากโครงงาน 

 1.5.1 สามารถกําหนดพิกัดของสถานท่ีตางๆ ไดอยางแมนยํา 

 1.5.2 ระบบท่ีพัฒนาข้ึนสามารถใชงานไดงายและมีประโยชนสูง 

 1.5.3 ผลการดําเนินโครงงานนี้เปนแนวทางในการพัฒนาระบบระบุตําแหนงความแมนยําสูง 

1.6 งบประมาณที่ใช 

 1.6.1 ตัว M5Stack esp32   2 ตัว ราคา  3,500 บาท 

 1.6.2 แบตเตอรรี่ M5Stack esp32 2 ตัว ราคา    900  บาท 

 1.6.3 สาย USB Type C     1 สาย ราคา     60   บาท 

 1.6.4 บอรด M5Stack 2 บอรด  2 ตัว ราคา   1,800 บาท 

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

หลักการและทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

2.1 ระบบระบุตําแหนงดวยดาวเทียม 

  Real Time Kinematic (RTK) เปนระบบการระบุตําแหนงของดาวเทียมใชเพ่ือความแมนยําของ

ตําแหนงท่ีไดระบุจากระบบระบุตําแหนงผานดาวเทียม (Global Navigation Satellite System: GNSS) 

เชน GPS, GLONASS, Galileo, Beidou และ QZSS เปนตน 

   GPS คือ ระบบระบุตําแหนงบนพ้ืนโลกยอมาจากคําวา Global Positioning System ซ่ึงระบบ 

GPS ประกอบไปดวย 3 สวนหลัก คือ สวนอวกาศ ประกอบดวยเครือขายดาวเทียมหลัก 3 คาย คือ 

อเมริกา รัสเซีย ยุโรป, สวนควบคุม ประกอบดวยสถานีภาคพ้ืนดิน สถานีใหญอยูท่ี Falcon Air Force 

Base ประเทศอเมริกา และศูนยควบคุมยอยอีก 5 จุด กระจายไปยังภูมิภาคตางๆ ท่ัวโลก และสวน

ผูใชงาน ผูใชงานตองมีเครื่องรับสัญญาณท่ีสามารถรับคลื่นและแปรรหัสจากดาวเทียมเพ่ือนํามา

ประมวลผลใหเหมาะสมกับการใชงานในรูปแบบตางๆ 

 
รูปท่ี 2.1 ดาวเทียม GPS (Navstar) [1] 

 การทํางานของดาวเทียม GPS ประกอบดวยดาวเทียม 28 ดวง โดยแบงเปน 6 รอบวงโคจร  

การโคจรจะเอียงทํามุมเอียง 55 องศากับเสนศูนยสูตร (Equator) ในลักษณะสานกันคลายลูกตะกรอแต

ละวงโคจรมีดาวเทียม 4 ดวง รัศมีโคจรจากพ้ืนโลก 20,162.81 กิโลเมตร ดาวเทียมแตละดวงใชเวลาใน

การโคจรรอบโลก 12 ชัว่โมง 
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 GPS ทํางานโดยการรับสัญญาณจากดาวเทียมแตละดวง โดยสัญญาณดาวเทียมนี้ประกอบไปดวย

ขอมูลท่ีระบุตําแหนงและเวลาขณะสงสัญญาณ ตัวเครื่องรับสัญญาณ GPS จะตองประมวลผลความ

แตกตางของเวลาในการรับสัญญาณเทียบกับเวลาจริง ณ ปจจุบันเพ่ือแปรเปนระยะทางระหวางเครื่องรับ

สัญญาณกับดาวเทียมแตละดวง [2] 

 GLONASS เปนระบบดาวเทียมของประเทศรัสเซียเริ่มพัฒนาครั้งแรกในป 1976 มีดาวเทียมท่ัวโลก

ท้ังหมด 24 ดวง ดาวเทียมอยูในวงโคจรวงกลมท่ีระดับความสูง 19,100 กิโลเมตร โดยมีความเอียงทํามุม 

64.8 องศาตอพ้ืนโลก ดาวเทียมแตละดวงใชเวลาในการโคจรรอบโลก 11 ชั่วโมง 15 นาที วงโคจรของ 

GLONASS จะเหมาะอยางยิ่งสําหรับการใชงานในละติจูดสูง (เหนือหรือใต) เพราะดาวเทียม GLONASS 

จะโคจรอยูแถวๆ นานฟาประเทศรัสเซีย ซ่ึงการรับสัญญาณ GPS อาจเปนปญหาไดกลุมดาวเทียมเหลานี้

ทํางานในระนาบการโคจรสามดวงโดยดาวเทียมแตละดวงเวนระยะหางท่ีเทากัน สวนใหญใชในการระบุ

ตําแหนงภายในประเทศรัสเซีย[3] 

 Galileo ถือกําเนิดข้ึนในป 1999 และใชจริงในป 2016 ดวยความรวมมือของประเทศในสหภาพ

ยุโรปและประเทศอ่ืนๆ เชน อิสราเอล ซาอุดิอาระเบีย อินเดีย และเกาหลีใต มีจุดประสงคหลักเพ่ือ

หลีกเลี่ยงการแทรกแซงจากการใช GPS ของสหรัฐท่ีเกิดข้ึนไดตลอดเวลา และระบุพิกัดไดแมนยํากวา 

GPS (เนื่องจากไมตองโคจรไปท่ัวโลก) ปจจุบันมีอุปกรณหรือสมารทโฟนท่ีใชดาวเทียม Galileo แตไมมาก

เทาดาวเทียมของ GLONASS[4] 

 Beidou เปนระบบดาวเทียมของประเทศจีน ประกอบดวยดาวเทียมสามกลุม กลุมแรกเรียกวา

Beidou Satellite Navigation Experimental System หรือ BeiDou-1 ประกอบดวยดาวเทียม 3 ดวง 

ใชตั้งแตป 2000 และถูกยกเลิกการใชงานเม่ือป 2555 และกลุมท่ีสองเรียกวา Beidou Navigation 

Satellite System หรือ BeiDou-2 ไดเปดใชงานในประเทศจีน และแถบเอเชีย ในเดือนธันวาคม 2554  

มีดาวเทียม 10 ดวง อยูในวงโคจร และในป 2558 จีนเริ่มสรางระบบ BeiDou-3 เพ่ือท่ีจะทําใหครอบคลุม

ท่ัวโลก ในเดือนตุลาคม 2561 มีการเปดตัวดาวเทียม BDS-3 จํานวน 15 ดวง ซ่ึงดาวเทียม Beidou-3  

จะมีท้ังหมด 35 ดวง และคาดวาจะใหบริการท่ัวโลกเม่ือสรางเสร็จในป 2020 ปจจุบันมีสมารทโฟนหลาย

รุนท่ีเริ่มหันมาใชดาวเทียม Beidou ในการระบุตําแหนง แตสวนมากจะเปนยี่หอท่ีมาจากจีน เชน 

Huawei, ZTE เปนตน[5] 

https://en.wikipedia.org/wiki/GPS
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 ความแมนยําของการระบุตําแหนงนั้นข้ึนอยูกับตําแหนงของดาวเทียมแตละดวง ถาระยะหาง

ระหวางดาวเทียมท่ีใชงานอยูหางกันยอมใหคาท่ีแมนยํากวาท่ีอยูใกลกัน และยิ่งมีจํานวนดาวเทียมท่ีรับ

สัญญาณไดมากก็ยิ่งใหความแมนยํามากข้ึน ความแปรปรวนของชั้นบรรยากาศ ชั้นบรรยากาศ

ประกอบดวยประจุไฟฟา ความชื้น อุณหภูมิ และความหนาแนนท่ีแปรปรวนตลอดเวลา คลื่นเม่ือตก

กระทบ กับวัตถุตางๆ จะเกิดการหักเหทําใหสัญญาณท่ีไดออนลง และสิ่งแวดลอมในบริเวณรับสัญญาณ 

เชน มีการบดบังจากกระจก ละอองน้ํา ใบไม จะมีผลตอคาความถูกตองของความแมนยํา เนื่องจาก 

ถาสัญญาณจากดาวเทียมมีการหักเหก็จะทําใหคา ท่ี คํานวณไดจากเครื่องรับสัญญาณเพ้ียนไป 

ประสิทธิภาพของเครื่องรับสัญญาณจะข้ึนอยูกับความไวในการรับสัญญาณและความเร็วในการประมวลผล

[6] 

 ตัวอยางของการนําระบบ GNSS มาใชไดแก เม่ือผูใชมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมหรือมีอุปกรณนํา

ทาง เม่ือนําเครื่องไปใชงานในการรับสัญญาณ แลวตัวโปรแกรมจะแสดงตําแหนงปจจุบันบนแผนท่ี แผนท่ี

สําหรับนําทางจะเปนแผนท่ีพิเศษท่ีมีการกําหนดทิศทางการจราจร เชน การจราจรแบบชิดซายหรือชิดขวา 

ขอมูลการเดินรถทางเดียว จุดสําคัญตางๆ ขอมูลทางภูมิศาสตรตางๆ ฝงไวในขอมูลแผนท่ีท่ีได ทําการ

สํารวจและตั้งคาไวแลว ในแตละทางแยกก็จะมีการกําหนดคาเอาไวดวยเชนกันเพ่ือใหตัวโปรแกรมทําการ

เลือกการเชื่อมตอของเสนทางจนถึงจุดหมายท่ีไดเลือกไว เสียงเตือนนําทางจะทํางานสอดคลองกับการ

เลือกเสนทาง เชน ถาโปรแกรมเลือกเสนทางท่ีจะตองไปทางขวาก็จะกําหนดใหมีการแสดงเสียง เตือนให

เลี้ยวขวา โดยแตละโปรแกรมก็จะมีการกําหนดเตือนไวลวงหนาวาจะเตือนกอนจุดเลี้ยวเทาใด สวนการ

แสดงทิศทางก็จะมีการบอกไวลวงหนาเชนกันแลวแตวาจะกําหนดไวลวงหนาก่ีจุด บางโปรแกรมก็กําหนด

ไวจุดเดียว บางโปรแกรมกําหนดไวสองจุด หรือบางโปรแกรม ก็สามารถเลือกการแสดงไดตามความ

ตองการของผูใช การคํานวณเสนทางนี้จะถูกคํานวณใหเสร็จตั่งแตแรก และตัวโปรแกรมจะแสดงผลท้ัง

ภาพและเสียงตามตําแหนงจริงท่ีอยู ณ จุดนั้นๆ หากมีการเดินทางออกนอกเสนทางท่ีไดกําหนดไว  

เครื่องจะทําการเตือนใหผูใชทราบและจะคํานวณใหพยายามกลับสูเสนทางท่ีไดวางแผนไวกอน หากการ

ออกนอกเสนทางนั้นอยูเกินกวาคาท่ีกําหนดไวก็จะมีการคํานวณเสนทางใหใหมเองอัตโนมัติ เม่ือเครื่อง

คํานวณเสนทางใหผูใชสามารถดูเสนทางสรุปไดลวงหนา หรือแสดงการจําลองเสนทางก็ได โปรแกรมนํา

ทางบางโปรแกรมมีความสามารถกําหนดจุดแวะไดหลายจุดทําใหผูใชสามารถกําหนดใหการนําทาง

สอดคลองกับการเดินทางมากท่ีสุด หรืออาจใชในการหลอกเครื่องเพ่ือใหนําทางไปยังเสนทางท่ีตองการ
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แทนท่ีเสนทางท่ีเครื่องคํานวณได บางโปรแกรมก็มีทางเลือกใหหลีกเลี่ยงแบบตางๆ เชน เลี่ยงทางผาน

เมือง เลี่ยงทางดวน เลี่ยงทางกลับรถ เปนตน 

 อุปกรณท่ีใชรวมกับการนําทางดวย GNSS ประกอบดวย 

- ตัวรับสัญญาณดาวเทียม (GNSS Receiver Module) 

- หนวยประมวลผล (CPU) 

- โปรแกรมการนําทาง (Application Software) 

- ขอมูลแผนท่ีนําทาง (Map Data) 

 ปจจุบันนี้มีเครื่อง GNSS ท่ีมีครบทุกอยางในตัวเอง ซ่ึงจะมีความสะดวกในการใชงานและมีความ

เสถียรสูงไดแก PND (Personal / Portable Navigation Device) หรือแบบท่ีใช GNSS receiver รวมกับ 

PDA (Personal Digital Assistant) / Pocket PC / Notebook / Smart phone เปนตน หรือใน Smart 

Phone รุนใหมๆก็จะมี GNSS มาใหพรอมเลือกใชหลายรุน ทําใหสะดวกในการใชงานยามหลงทางหรือใช

งานหาสถานท่ีใกลเคียง นอกจากอุปกรณหลักแลวยังมีอุปกรณเสริม เชน เสารับสัญญาณภายนอกแบบติด

เฉพาะเครื่องตอเครื่อง หรือ ตัวกระจายคลื่น (GNSS radiator) เพ่ือใหสามารถใช GNSS ไดในท่ี 

อับสัญญาณ  

  ปจจุบันนี้ไดมีการใชงานในรูปแบบตางๆ ดังนี้ 

 - การกําหนดพิกัดของสถานท่ีตางๆ การทําแผนท่ี โดยสวนใหญนิยมใชอุปกรณท่ีสามารถพกพาไปไดงาย 

มีความทนทาน กันน้ําได สามารถใชกับถานไฟฉายขนาดมาตรฐานได  

 - การนําทาง ไดรับความนิยมอยางกวางขวางมีหลากหลายแบบและขนาด สามารถนําทางไดท้ังภาพและ

เสียง ใชไดหลายภาษา บางแบบมีภาพเสมือนจริง ภาพสามมิติ และประสิทธิภาพอ่ืนๆ เพ่ิมเติม เชน 

multimedia Bluetooth hand free เปนตน  

 - การวางแผนการใชประโยชนท่ีดิน: โครงขายหมุดดาวเทียม GNSS ของกรมท่ีดิน (DOLVRS) 

 - การกําหนดจุดเพ่ือบรรเทาสาธารณะภัย เชน เสื้อก๊ักชูชีพท่ีมีเครื่องสงสัญญาณจีพีเอส 

 - วางผังสําหรับการจัดสงสินคา 

 - การนําไปใชประโยชนในขบวนการยุติธรรม เชน การติดตามบุคคล 

 - การติดตามการคายาเสพติด ฯลฯ  
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 - การนําไปใชประโยชนทางทหาร ดูรายละเอียดเก่ียวกับอนาคต GNSS ทางทหารจากกระทรวง 

กลาโหมสหรัฐ  

 - การกีฬา เชน ใชในการฝกฝนเพ่ือวัดความเร็ว ระยะทาง แคลอรี่ท่ีเผาผลาญ ดูรายละเอียด หรือใชใน

สนามกอลฟเพ่ือคํานวณระยะจากจุดท่ีอยูถึงหลุม 

 - การสันทนาการ เชน กําหนดจุดตกปลา หาระยะเวลาท่ีเหมาะสมในการตกปลา การวัดความเร็ว 

ระยะทาง บันทึกเสนทาง เครื่องบิน / รถบังคับวิทยุ ระบบการควบคุมหรือติดตามยานพาหนะ 

 - การติดตามบุคคล เพ่ือใหทราบวายานพาหนะอยูท่ีใด มีการเคลื่อนท่ีหรือไม มีการแจงเตือนใหกับ

ผู ติดตามเม่ือมีการเคลื่อนท่ีเร็วกวาท่ีกําหนดหรือเคลื่อนท่ีออกนอกพ้ืนท่ีหรือเขาสู พ้ืนท่ีท่ีกําหนด 

นอกจากนั้นยังสามารถนําไปใชในการปองกันการโจรกรรมและติดตามทรัพยสินคืน  

- การนําขอมูล GNSS มาประกอบกับภาพถายเพ่ือการทองเท่ียว การทํารายงานกิจกรรม เปนตน  

โดยจะตองมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมติดตั้งอยูกับกลองบางรุน หรือการใช GPS Data Logger รวมกับ 

Software[2] 

2.2 แผนที่และการอานคาในแผนที่ 

 แผนท่ี คือ รูปภาพอยางงายซ่ึงจําลองบริเวณบริเวณหนึ่ง และมีการแสดงความสัมพันธระหวาง

องคประกอบตางๆ เชน วัตถุ หรือบริเวณยอยท่ีอยูในบริเวณนั้น แผนท่ีมักเปนรูปสองมิติซ่ึงแสดงระยะหาง

ระหวางจุดสองจุดในบริเวณใดบริเวณหนึ่งไดอยางถูกตองตามหลักเรขาคณิต เชน แผนท่ีทาง

ภูมิศาสตร นอกจากนี้เรายังสามารถวาดแผนท่ีแสดงคุณสมบัติของบริเวณตางๆ บนพ้ืนโลก เชน ความ

หนาแนนของประชากร ความสูงของพ้ืนท่ี ดัชนีการพัฒนาของมนุษยในแตละประเทศ เปนตน[7] 

 2.2.1 องคประกอบของแผนท่ี  

  องคประกอบของแผนท่ี โดยสวนมากแบงออกเปน 2 ประเภทใหญๆ ไดแก สิ่งท่ีเกิดข้ึนเอง

ตามธรรมชาติ เชน ภูมิประเทศในรูปแบบตางๆ อยางภูเขา ปาไม ทะเล แมน้ําลําธาร และสิ่งท่ีมนุษยสราง

ข้ึน เชน เมืองตางๆ เสนทางคมนาคม พ้ืนท่ีทําการเกษตร โดยจะแบงออกเปนองคประกอบท่ีสําคัญ ดังนี้ 

1. ชื่อประเภทของแผนท่ี เปนสิ่งท่ีสําคัญในการทําใหผูใชไดทราบวาเปนแผนท่ีใชกับเรื่องอะไร แสดง

รายละเอียดอะไรบาง เพ่ือใหผูใชนําไปใชงานไดอยางถูกตอง และตรงความตองการ โดยปกติชื่อแผนท่ีจะมี

คําอธิบายกํากับไวดวย เชน แผนท่ีประเทศไทยแสดงสวนระดับความสูงของพ้ืนท่ีภูมิประเทศ แผนท่ีโลก

แสดงเสนทางการเดินเรือโดยสารและพาณิชย เปนตน 

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 มีความสําคัญตอการคนหาตําแหนงท่ีตั้งของสถานท่ีใดๆ โดยจะกํากับดวยทิศท้ังสี่ทิศ ประกอบ

ไปดวย ทิศเหนือ ทิศใต ทิศตะวันออก และ ทิศตะวันตก และจากการอางอิงจากเข็มทิศ ซ่ึงจะชี้ไปยังทิศ

เหนือตลอดเวลาใหแผนท่ีจะแสดงทิศเหนือไวดานบนของแผนท่ีเสมอ จะชวยใหงายตอการคนหาทิศทาง

และตําแหนงท่ีถูกตองในแผนท่ีได 

3. ขอบระวาง แผนท่ีทุกชนิดจําเปนตองมีขอบระวาง ซ่ึงจะทําใหทราบถึงขอบเขตของพ้ืนท่ีในภูมิประเทศ

ท่ีแสดงบนแผนท่ีนั้นๆ ซ่ึงจะบอกดวยเสนขนานเพ่ือแสดงตําแหนงละติจูดกับเสนเมริเดียนเพ่ือแสดง 

ลองติจูด และจะแสดงตัวเลขเพ่ือบอกคาพิกัดภูมิศาสตรของตําแหนงตางๆ บนแผนท่ีผิวโลก 

4. สัญลักษณ เปนเครื่องหมายท่ีใชแทนสิ่งตางๆ ในภูมิประเทศจริง เพ่ือชวยใหผูใชสามารถอาน แปล และ

เขาใจความหมายจากแผนท่ีไดอยางถูกตอง ท้ังนี้แผนท่ีจะตองมีคําอธิบายสัญลักษณประกอบไวดวยเสมอ 

5. มาตราสวน เนื่องจากแผนท่ีจะแสดงทุกอยางตามขนาดจริงไมได ดังนั้นจึงจําเปนตองยอสวนลงมาจาก

ระยะทางจริงในภูมิประเทศ ตามมาตราสวน ซ่ึงจะแสดงมาตราสวนวายอลงมาเทาใด มาตราสวนแผนท่ี

โดยมากจะมี 3 ลักษณะ ไดแก มาตราสวนแบบเศษสวน มาตราสวนคําพูด และมาตราสวนแบบกราฟก 

มาตราสวนของแผนท่ี คือ อัตราสวนของระยะทางราบบนแผนท่ีกับระยะทางราบบนภูมิประเทศจริง  

ซ่ึงสวนใหญจะสามารถเขียนไดหลายวิธี ตัวอยางเชน 1×70,000 หรือ 1/70,000 หรือ 1:70,000 การ

คํานวณนั้นก็ทําไดงายดังนี้ : มาตราสวน = ระยะบนแผนท่ี x ระยะภูมิประเทศ  

6. เสนโครงบนแผนท่ี นั้นประกอบดวย เสนขนานและเสนเมริเดียน ท่ีจะกําหนดตําแหนงพิกัดภูมิศาสตร

อยางเปนสากลและมาตรฐาน ไวใชเพ่ืออางอิง ซ่ึงประกอบดวย  

- เสนขนาน (ละติจูด) เปนเสนสมมติท่ีลากจากทิศตะวันออก โดยจะวัดจากมุมท่ีเริ่มจากเสนศูนยสูตร  

ซ่ึงจะมีคามุม 0 องศาไปยังข้ัวโลกท้ังสองดานละไมเกิน 90 องศา ซ่ึงเสนขนานท่ีสําคัญ 5 เสนหลักๆ มีดังนี้ 

 -เสนศูนยสูตร หรือ เสน อีควอเตอร คามุม 0 องศา   

 -เสนทรอปกออฟแคนเซอร คามุม 23 องศา 30 ลิปดาเหนือ 

 -เสนทรอปกออฟแคปริคอรน คามุม 23 องศา 30 ลิปดาใต 

 -เสนอารกติกเซอรเคิลเหนือ คามุม 66 องศา 30 ลิปดาเหนือ 

 -เสนอารกติกเซอรเคิลใต คามุม 66 องศา 30 ลิปดาใต 

- เสนเมริเดียน (ลองติจูด) เปนเสนสมมุติ ท่ีลากจากข้ัวโลกเหรือไปยังข้ัวโลกใต ลักษณะเปนเสนตรง  

โดยจะลากผานทิศตะวันออกไปยังทิศตกวันตก ดานละ 180 องศา ซ่ึงหนาท่ีสําคัญของเสนเมริเดียนนั้น 
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จะใชเปนตัวแบงเวลาของแตประเทศท่ัวท้ังโลก และใชบอกพิกัดตําแหนงท่ีตั้งตางๆ บนพ้ืนผิวโลกโลก โดย

จะทํางานรวมกันกับเสนขนาน (ละติจูด) ท่ีตัดกัน 

7. พิกัดภูมิศาสตร เปนระบบท่ีจะบอกตําแหนงของท่ีตั้งหรือสิ่งตางๆ บนพ้ืนผิวโลก โดยอาศัยเสนโครงบน

แผนท่ี 2 เสน ดังท่ีกลาวมาขางตนนั้น ตัดกันเปนจุดตางๆ โดยจะอานคาจาก เสนละติจูด (เสนขนาน) และ

เสนลองติจูด (เสนเมริเดียน) ซ่ึงละติจูดคือพิกัดจุดหนึ่งบนเสนขนาน และลองติจูดคือพิกัดจุดหนึ่งบนเสน 

เมริเดียน[7] 

 2.2.2 ละติจูด ลองติจูด และการบอกพิกัดทางภูมิศาสตร 

รูปท่ี 2.2 ละติจูด และลองติจูด[9] 

  ละติจูดและลองจิจูด คือ คาท่ีใชบอกพิกัดทางภูมิศาสตร ในทุกพ้ืนท่ีบนโลกมีพิกัดทาง

ภูมิศาสตรกําหนดไว พิกัดทางภูมิศาสตรจะระบุเปนในรูปของตัวเลข ท่ีทุกคนสามารถท่ีจะเขาใจถึง

ตําแหนง  ไดจากคาตัวเลขของพิกัดทางภูมิศาสตร ซ่ึงการระบุพิกัดทางภูมิศาสตรจะมีตัวเลข 2 ชุด เรียกวา 

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

            การใชพิกัดทางภูมิศาสตรแบบละติจูดและลองจิจูด (Lat/Long) นั้นแตกตางจากการใชการ

ระบุตําแหนงท่ีอยูตามถนนหรือตามเขตพ้ืนท่ีตางๆ ซ่ึงละติจูดและลองจิจูดนั้นสามารถระบุไดดวยตัวเลขใน

ระบบตารางเหมือนท่ีเรามักเห็นกันเม่ือเราดูในกราฟตางๆ แผนท่ีในรูปแบบตารางนี้จะมีเสนท่ีวางใน

แนวนอนและตัดกันกับเสนท่ีวางในแนวต้ัง ซ่ึงการระบุตําแหนงท่ีจะทําไดในแบบตารางนี้ วิธีอยางงายคือ

กําหนดเลข 2 ชุดข้ึนมา ซ่ึงตัวเลขชุดแรกเปนตัวท่ีใชระบุตําแหนงในแนวนอน และตัวเลขอีกชุดเปนเปนตัว



12 

 

เลขท่ีระบบตําแหนงในแนวตั้งซ่ึงจะเปนเสนท่ีมีจุดตัดกัน หรือพูดอีกนัยหนึ่งก็คือจุดท่ีเกิดการตัดกันจะเปน

จุดท่ีเราใชในการระบุพิกัดตําแหนง 

  ละติจูดและลองจิจูดนั้นก็เปนเสนสมมติท่ีกําหนดข้ึนมาเพ่ือระบุพิกัดบนโลกเชนเดียวกับเสน

ในแนวนอนและตั้งท่ีใชระบุพิกัดในกราฟท่ีเปนรูปแบบตาราง แตแทนท่ีจะเปนเสนท่ีตรงบนแผนราบ 

ละติจูดและลองจิจูดนั้นจะกําหนดใหเปนเสนท่ีวงรอบโลก ท้ังเสนท่ีวงรอบโลกในแนวนอนและเสนท่ีวงเปน

ครึ่งวงกลมในแนวตั้ง 

  ละติจูด (Latitude) เปนเสนสมมติท่ีวางตามแนวนอนของโลก และยังมีเสนท่ีวางตัวตาม

แนวนอนของโลกตามระดับความสูงกวาหรือตํ่ากวา ซ่ึงเรียกวา เสนขนานเสนละติจูด (Parallels of 

Latitude) ซ่ึงเสนขนานของเสนละติจูดเหลานี้จะเปนเสนท่ีวางขนานกับเสนละติจูดท่ีอยูบริเวณตรงกลาง

หรือเรียกวาเสนอิเควเตอร (Equator) ทางท่ีงายท่ีสุดท่ีจะมองภาพของเสนละติจูดเหลานี้คือใหคิดวามีเสน

สมมติท่ีวางตามแนวนอนของโลกเหมือนกับวามีวงฮูลาฮูปวางอยูรอบโลก และมีฮูลาฮูปวงท่ีใหญท่ีสุดวาง

อยูตรงกลางของโลกพอดี ซ่ึงนั่นก็คือเสนอิเควเตอร จากนั้นใหคิดวามีเสนท่ีขนาดเล็กลงตามลําดับเรียงตัว

ท้ังข้ึนไปท้ังบนและลางไปเรื่อยๆ จนเขาถึงข้ัวโลกเหนือและข้ัวโลกใต 

     

 รูปท่ี 2.3 เสนละติจูด (Latitude)[9] 

           เสนละติจูดนั้นเปนเสนท่ีใชวัดพิกัดในเชิงตัวเลขวาทิศเหนือและทิศใตนั้นหางจาก 

เสนอิเควเตอรซ่ึงเปนเสนท่ีแบง ณ จุดก่ึงกลางโลก โดยสวนท่ีอยูเหนือกวาเสนอิเควเตอรนั้นคือซีกโลก

เหนือ และสวนท่ีอยูใตเสนอิเควเตอรคือซีกโลกใต ท่ีเสนอิเควเตอรนี้จะเปนจุดเริ่มตนท่ีวัดละติจูดใน
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ตําแหนงตางๆ ซ่ึงพิกัดท่ีวางตัวอยูบนเสนอิเควเตอรนี้จะมีตัวเลขท่ีบอกคาทางละติจูดเปน 0 องศาละติจูด 

ตัวเลขของคาละติจูดนี้จะมีคามากข้ึนตามระยะทางจากเสนอิเควเตอร โดยจะมีคาสูงสุดท่ี 90 องศาละติจูด 

ท่ีบริเวณข้ัวโลก สําหรับการอานคาละติจูดนั้นจะอานคาเปน _xx_ องศาเหนือ หรือ _xx_ องศาใต ข้ึนอยู

กับวาพิกัดของเสนละติจูดนั้นเปนพิกัดของละติจูดท่ีอยูเหนือหรือใตเสนอิเควเตอร 

  ลองจิจูด (Longitude) เปนเสนสมมติท่ีวางตามแนวตั้งของโลกหรือท่ีเรียกวาเสนเมริเดียน 

(Meridian) วิธีท่ีงายท่ีสุดในการจินตนาการภาพสําหรับเสนลองจิจูด ใหลองนึกถึงวงฮูลาฮูปท่ีตัดแบงครึ่ง

วางตัวตามแนวตั้งของโลก โดยปลายดานหนึ่งของฮูลาฮูปนั้นวางท่ีตําแหนงข้ัวโลกเหนือ และปลายอีกดาน

หนึ่งวางท่ีข้ัวโลกใต เสนลองจิจูดนั้นเปนเสนท่ีใชวัดพิกัดทางตัวเลขวาเสนลองจิจูดนั้นหางจากเสนเมริเดียน

สําคัญ (Prime Meridian) เทาไหร  ซ่ึงเสนเมริเดียนสําคัญนี้เองจะเปนเสนท่ีแบงซีกโลกตะวันตกและ

ตะวันออก เสนเมริเดียนสําคัญนั้นจะเปนเสนท่ีลากในแนวตั้งของโลกผานเมืองกรีนวิช (Greenwich) 

ประเทศอังกฤษ จากข้ัวโลกเหนือสูข้ัวโลกใต โดยเสนเมริเดียนสําคัญเปนเสนเริ่มตนท่ีจะบอกพิกัดลองจิจูด

ในตําแหนงตางๆ พิกัดท่ีวางตัวอยูบนเสนเมอริเดียนสําคัญนี้จะบอกคาลองจิจูดเปน 0 องศาลองจิจูด 

รูปท่ี 2.4 เสนละติจูด[9] 

              สําหรับการวัดลองจิจูดตะวันตกและตะวันออกนั้นจะอางอิงจากเสนเมริเดียนสําคัญ  

ซ่ึงจะมีเสนลองจิจูดท่ีอยูฝงตะวันตกและตะวันออกของเสนเมริเดียนสําคัญดานละ 180 เสน การอานพิกัด

ตําแหนงของละจิจูดจะอานเปน _xx_ องศาตะวันตก หรือ _xx_ องศาตะวันออก และจะมีเสนลองจิจูด

พิเศษอีกเสนหนึ่ง เปนเสนลองจิจูดท่ีอยูท่ีตําแหนง 180 องศาลองจิจูดพอดี เปนเสนลองจิจูดท่ีมีชื่อเรียก
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พิเศษอีกชื่อหนึ่งวาเสนแบงเขตวันสากล (International Date line) ซ่ึงเสนนี้จะเปนลองจิจูดท่ีอยูอีกฝง

ของโลก ตรงกันขามกับเสนเมริเดียนสําคัญพอดี[10] 

2.3 การแปลงคาพิกัด GPS 

 รูปแบบคาท่ีรับได คือ คาลองจิจูด ( Longitude ) และคาละติจูด ( Latitude ) จากนั้นนํามาแปลง

คาลองจิจูดและคาละติจูดท่ีเปนองศา ลิปดา ฟลิปดา ใหเปนจุดทศนิยมโดยใชโปรแกรม Excel  

โดยคํานวณไดจาก 

 ข้ันตอนท่ี 1 หาคาองศา เทากับจํานวนเต็มของคาท่ีรับมา เชน 

Latitude = 16.74663925 

องศา = 16° 

 ข้ันตอนท่ี 2 หาคาลิปดา นําคาทศนิยม 2 ตําแหนงแรกคูณดวย 60 แลวตัดทศนิยมออก จะได 

Latitude = 16.74663925 

ลิปดา = 0.74 * 60 = 44.4  

ลิปดา = 44’ 

 ข้ันตอนท่ี 3  หาคาฟลิปดา นําคาทศนิยมท่ีตัดออกของคาลิปดาหารดวย 60 แลวมาบวกกับทศนิยม

ตําแหนงท่ี 3 ถึง 8 แลวคูณดวย 3600 จะได 

Latitude = 16.74663925 

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

ลิปดา = 47.9013’’ 

 จะสรุปไดวา Latitude = 16.74663925 แปลงคาแลวจะไดเปน 16 องศา 44 ลิปดา 47.9013  

ฟลิปดา 
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2.4 Message Queuing Telemetry Transport (MQTT) 

Message Queuing Telemetry Transport (MQTT) เปน Protocol ท่ีออกแบบมาเพ่ือการ

เชื่อมตอแบบ M2M (machine-to-machine) คืออุปกรณกับอุปกรณ สนับสนุนเทคโนโลยี iot (Internet 

of Things) คือเทคโนโลยีท่ีอินเทอรเน็ตเชื่อมตอกับอุปกรณตางๆ เชน โทรศัพทมือถือ รถยนต โทรทัศน 

ตูเย็น เขากับอินเทอรเน็ตทําใหสามารถเชื่อมโยงสื่อสารกับอุปกรณตางๆ ได โดยผานเครือขายอินเทอรเน็ต 

ซ่ึงจะทําใหมนุษยสามารถ ควบคุมอุปกรณตางๆ จากท่ีอ่ืนได เชน การสั่งปดเปดไฟในบานจากท่ีอ่ืนๆ 

โปรโตคอลตัวนี้มีน้ําหนักเบา ออกแบบมาเพ่ือใชงานกับอุปกรณอิเล็กทรอนิกสขนาดเล็ก การรับสงขอมูล

ในเครือขายท่ีมีขนาดเล็ก แบนดวิชทต่ํา ใชหลักการแบบ publisher/subscriber คลายกับหลักการท่ีใชใน 

Web Service ท่ีตองใช Web Server เปนตัวกลางระหวางคอมพิวเตอรของผูใช แต MQTT จะใชตัวกลาง

ท่ีเรียกวา Broker เพ่ือทําหนาท่ี จัดการคิว รับ - สง ขอมูลระหวางอุปกรณ และท้ังในสวนท่ีเปน 

Publisher และ Subscriber 

รูปท่ี 2.5 Broker, Publisher และ Subscriber[15] 

 จากภาพจะเห็นไดวา topic จะเปนตัวอางอิงหลัก ขอมูลท่ีจะ Publisher ออกไปยัง Broker จะตอง

มี topic กํากับไวเสมอ ทางฝาย subscriber ก็จะอางถึง topic เพ่ือเรียกขอมูลท่ีตองการ เหมือนกับการ

สมัครเปนสมาชิกของหนังสือพิมพฉบับหนึ่ง ชื่อของหนังสือก็เปรียบเหมือน topic และผูผลิตก็คือ 

publisher เม่ือถึงเวลาท่ีหนังสือเสร็จ ผูสง Broker จะนําหนังสือพิมพมาสงใหผูรับ เชน แอพพลิเคชั่นท่ีใช

งานคือ Facebook Messenger 
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 MQTT Protocol ประกอบไปดวย Broker, Publisher และ Subscriber แตละอยางก็จะทําหนาท่ี

แตกตางกันออกไปโดย Broker ทําหนาท่ีเปนตัวกลางคอยจัดการกับขอความโดยอางอิงจาก topic 

Publisher จะทําหนาท่ีคอยสงขอมูลไปยังหัวขอนั้นๆ Subscriber จะทําหนาท่ีคอยดูการเปลี่ยนแปลงของ 

message ท่ีอางอิงดวย topic เชน ถามีหัวขอนาสนใจและมีการเปลี่ยนแปลงก็จะทําการดึงขอมูลนั้นๆ  

มาใชงาน[11] 

2.5 ไมโครคอลโทรเลอร และ Arduino platform 

 Arduino คือ โครงการท่ีนําชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตาง ๆ มาใชรวมกันในภาษา C  

ซ่ึงภาษา C นี้ เปนลักษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบรารี่ของ Arduino ข้ึนมาเพ่ือใหการสั่ งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีแตกตางกัน สามารถใชงานโคดตัวเดียวกันได โดยตัวโครงการไดออกบอรดทดลอง

มาหลายๆ รูปแบบ เพ่ือใชงานกับ IDE ของตนเอง สาเหตุหลักท่ีทําให Arduino เปนนิยมมาก เปนเพราะ

ซอฟตแวรท่ีใชงานรวมกันสามารถโหลดไดฟรี และตัวบอรดทดลองยังถูกแจกแปลน ทําใหผูผลิตจีนนําไป

ผลิตและขายออกตลาดมาในราคาท่ีถูกมากๆ โดยบอรดท่ีถูกท่ีสุดในตอนนี้คือบอรด Arduino ท่ีมีราคา

เพียง 120–150 บาทเทานั้น Arduino นั้นไดใชชิป AVR เปนหลักใน Arduino แทบทุกรุน สาเหตุมาจาก

ไมโครคอนโทรลเลอรของตะกูล AVR นั้นมีความทันสมัย ในชิปในบางตัวสามารถเชื่อมตอผาน USB ได

โดยตรง สามารถใชกับคอมพิวเตอรสมัยใหมไดเปนอยางดี และในไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล AVR ยังมี

สวนของโปรแกรมพิเศษท่ีเรียกวา Bootloader อยูในระดับลางกวาสวนโปรแกรมปกติ ซ่ึงจะเปนสวน

โปรแกรมท่ีจะถูกเรียกข้ึนมากอนการเรียกโปรแกรมปกติ ทําใหสามารถเขียนสั่งใหทํางานใดๆ ก็ได กอน

การเรียกโปรแกรมปกติ ทําให Arduino นั้นอาศัยสวนโปรแกรมแกรมพิเศษนี้ในการทําใหชิปสามารถ

โปรแกรมผานพอรตอนุกรมชนิด UART ได จึงทําใหการเขียนโปรแกรมลงไปในชิปใชเพียง USB to UART 

ก็เพียงพอแลว แตการเขียนโปรแกรมดวยการใชโปรโตคอล UART มีขอเสียตรงท่ีตองใชเวลาในการบูทเขา

โปรแกรมปกติประมาณ 1–2 วินาที 
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 2.5.1 จุดเดนท่ีทําใหบอรด Arduino เปนท่ีนิยม  

- งายตอการพัฒนา มีรูปแบบคําสั่งพ้ืนฐาน ไมซับซอนเหมาะสําหรับผูเริ่มตน 

- มี Arduino Community กลุมคนท่ีรวมกันพัฒนาท่ีแข็งแรง  

- Open Hardware ทําใหผูใชสามารถนําบอรดไปตอยอดใชงานไดหลายดาน 

- ราคาไมแพง 

- Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบน OS ใดก็ได[12] 

 2.5.2 สวนประกอบตางๆ ของบอรด Arduino UNO R3 

รูปท่ี 2.6 บอรด Arduino UNO R3 

1. USB Port: ใชสําหรับตอกับ Computer เพ่ืออับโหลดโปรแกรมเขา MCU และจายไฟใหกับบอรด 

2. Reset Button: เปนปุม Reset ใชกดเม่ือตองการให MCU เริ่มการทํางานใหม 

3. ICSP Port ของ Atmega16U2 เปนพอรตท่ีใชโปรแกรม Visual Com port บน Atmega16U2 

4. I/O Port: Digital I/O ตั้งแตขา D0 ถึง D13 นอกจากนี้  บาง Pin จะทําหนาท่ี อ่ืนๆ เพ่ิมเติมดวย 

เชน Pin0,1 เปนขา Tx, Rx Serial, Pin3,5,6,9,10 และ 11 เปนขา PWM   

5. ICSP Port: Atmega328 เปนพอรตท่ีใชโปรแกรม Bootloader 

6. MCU: Atmega328 เปน MCU ท่ีใชบนบอรด Arduino 

7. I/O Port: นอกจากจะเปน Digital I/O แลว ยังเปลี่ยนเปน ชองรับสัญญาณอนาล็อก ตั้งแตขา A0-A5 

8. Power Port: ไฟเลี้ยงของบอรดเม่ือตองการจายไฟใหกับวงจรภายนอก ประกอบดวยขาไฟเลี้ยง +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 โดยท่ีแรงดันอยูระหวาง 7-12 V  

10. MCU ของ Atmega16U2 เปน MCU ท่ีทําหนาท่ีเปน USB to Serial โดย Atmega328 จะติดตอ

กับ Computer ผาน Atmega16U2[13] 

 2.5.3 M5Stack  

  M5Stack ยอมาจาก Module 5 cm Stack คือชุดพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร ESP32 ท่ีมี 

WIFI และบลูทูธในตัวมาพรอมกับจอแสดงผล TFT LCD ขนาด 2 นิ้ว ความละเอียด 320 x 240 pixels 

บรรจุลงในกลองขนาด 5 x 5 เซนติเมตร ท่ีมีฐานกลองเปนแมเหล็ก มีลําโพง ปุมกด และแบตเตอรี่ 

แบบประจุไดรวมถึงวงจรประจุแบตเตอรี่มาพรอมใชงาน 

 
รูปท่ี 2.7 M5stack basic 

 คุณสมบัติทางเทคนิค 

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

มีหนวยความจํา SRAM 512 กิโลไบต หนวยความจําแฟลช 4 เมกะไบต มีวงจร WIFI 802.11 b/g/n 

HT40 และบลูทูธพรอมติดตั้งสายอากาศ 3D ในตัว 

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

- มีปุมกด 3 ปุม 

- เชื่อมตอพอรต USB เพ่ือประจุแบตเตอรี่และอัพโหลดโคดผานไอซีแปลงสัญญาณ USB เปน UART ของ 

Silicon LAB เบอร CP2104 

- มีพอรตอินพุตเอาตพุต 20 ขา ตอผาน M BUS 
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- พอรตอินพุต analog 2 ขา รับแรงดันได 0 ถึง +3.3V ความละเอียดในการแปลงสัญญาณเปนขอมูล

ดิจิตอล 12 บิต 

- มีพอรตเชื่อมตออุปกรณผานระบบบัส I2C, I2S, SPI และ UART 2 ชอง 

- มีวงจรแปลงสัญญาณดิจิตอลเปน analog12 บิต เอาตพุตตอกับวงจรขยายเสียง NS4148 กําลังขับ 1 

วัตต และมีลําโพงในตัว 

- มีวงจรจัดการพลังงานท่ีใชชิป EA3036 ไดไฟเลี้ยงของระบบเปน +3.3V และ +5V 

- มีแบตเตอรี่ 3.7V 150mAH แบบลิเทียมอิออนในตัว พรอมวงจรประจุแบตเตอรี่ท่ีใชไอซีเบอร IP5036 

ผานพอรต USB TYPE C 

- มีคอนเน็กเตอรของพอรตอินพุตเอาตพุตเพ่ือตอกับอุปกรณภายนอกและขยายระบบได 

- มีซ็อกเก็ต microSD การด รองรับไดสูงสุด 16GB 

- บรรจุลงในกลองขนาด 5x5 เซนติเมตร ท่ีฐานกลองติดตั้งแถบแมเหล็ก เม่ือวางบนพ้ืนโลหะบอรดจะ

เกาะติดไดม่ันคง ไมลื่น 

- พัฒนาโปรแกรมดวย Arduino และ ESP-IDF พรอมตัวอยางโปรแกรมและไลบรารีสนับสนุนการทํางาน

จํานวนมาก[14]  

 2.5.4 Module GPS 

  Module GPS สรางดวย NEO-M8N, โมดูล u-blox M8 พรอมกัน GNSS และมาพรอมกับ

เสาอากาศท่ีใชงานอยู  

รูปท่ี 2.8 Module GPS  
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  - NEO-M8N คือ Ublox NEO-M8N เปน GPS Module ท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุดของ Ublox 

ณ ปจจุบันนี้ โดยสามารถทําการ Tracke ระบบนําทาง 2 ระบบไดในเวลาเดียวกัน (by default จะเปน 

GPS และ GNSS) NEO-M8 ใหความไวสูงและเวลาการเขาซ้ือนอยท่ีสุดในขณะท่ียังคงใชพลังงานของ

ระบบตํ่า NEO-M8N รวมเอา u-blox M8 GNSS engine 72 ชองท่ีรองรับระบบ GNSS หลายระบบ 

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

M8N มีคุณสมบัติทางเทคนิคดังนี ้

 - ประเภทตัวรับสัญญาณ 72-channel u-blox M8 engine 

- สามารถรับความเร็วในการรับสงขอมูลสูงสุด 10 HZ หรือ 0.1 วินาที  

- สามารถบอกระดับความสูงของน้ําทะเลสูงสุด 50,000 m  

- สามารถใชกับความเร็วสูงสุด 500 m/s 

รูปท่ี 2.9 NEO M8N 

  - UART ยอมาจาก Universal Asynchronous Receiver Transmitter หมายถึงอุปกรณท่ี

ทําหนาท่ีรับและสงขอมูลแบบอะซิงโครนัส (Asynchronous) ซ่ึงเปนสวนหนึ่งในการสื่อสารอนุกรม  

  - GPIO ยอมากจาก General Purpose Input/Output หรือพอรตเอนกประสงค ท่ีเปนได

ท้ังอินพุต และเอาตพุต[16] 

 

 

NEO M8N 
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2.6 งานวิจัยที่เกี่ยวของ 

 Mark Edward and Sunnyvale (2002) ไดมีการเปดเผยตัวรับสัญญาณของระบบเลเซอร  

และดาวเทียมในตัว ตัวรับสัญญาณเลเซอรและระบบระบุตําแหนงในตัวสามารถใหหนวยเคลื่อนท่ีจํานวน

มากพรอมขอมูลระนาบเลเซอรท่ีกําหนดดวยความแมนยําสัมพัทธในหนวยมิลลิเมตร ตัวรับสัญญาณ

เลเซอรแบบรวมและระบบกําหนดตําแหนงผานดาวเทียมแบบแยกสวนยังสามารถสรางและสงขอมูลการ

แกไขความแตกตางไปยังสวนใหญของขอมูลในหนวยการเคลื่อนท่ี แตละหนวยเคลื่อนท่ีพรอมกับตัวรับ

สัญญาณระบบระบุตําแหนงผานดาวเทียมมือถือสามารถใชขอมูลการแกไขท่ีแตกตางกันและขอมูลระนาบ

เลเซอรความแมนยําสูงเพ่ือปรับปรุงความสามารถในการกําหนดตําแหนง[17] 

Zhuo Li et al. (2019) เนื่องจากสัญญาณของระบบดาวเทียมนําทางท่ัวโลก (GNSS) ถูกปดก้ัน

บอยครั้งในสภาพแวดลอมท่ีทาทายข้ันตอนการขนสงท่ีไมตอเนื่องสงผลกระทบตอการประยุกตใชการวาง

ตําแหนงท่ีแมนยําของ GNSS อยางจริงจัง เพ่ือปรับปรุงความตอเนื่องของเฟสของผูใหบริการบทความนี้

เสนอวิธีการทํานายเฟสของผูใหบริการตามการติดตามวงเปดของผูใหบริการ ในโหมด open-loop 

tracking ผูควบคุม oscillator (NCO) ท่ีควบคุมดวยตัวเลขนั้นถูกควบคุมโดย Doppler ท่ีคาดการณไว 

แตไมใชโดยเอาตพุตของตัวกรองลูป เพ่ือปรับปรุงเวลาในการทํานายเฟสอยางมีประสิทธิภาพจึง

ทําการศึกษาการประมาณคาดริฟทของตัวรับสัญญาณนาฬิกาท่ีแมนยําในวิธีการทํานาย ประสิทธิภาพการ

ทํานายระยะถูกทดสอบบนตัวรับซอฟตแวร GNSS ในการคาดการณระยะเวลาท่ีมีประสิทธิภาพการ

ทดสอบกระบวนการวงเปดถูกตั้งคาสําหรับชองทางทดสอบ ผลการทดสอบแสดงใหเห็นวา เม่ือสัญญาณ

ดาวเทียมบางตัวถูกบล็อกใน 15 วินาที ความนาจะเปนท่ีจะเกิดขอผิดพลาดของเฟสพาหะนอยกวาหนึ่งใน

สี่ของรอบคือมากกวา 94% ในการทดสอบการจัดตําแหนงจลศาสตรแบบเรียลไทม (RTK) สัญญาณ

ดาวเทียมบางสวนจะถูกบล็อกในเวลา 10-15 วินาทีซํ้าๆ ผลการทดสอบแสดงใหเห็นวาความตอเนื่องของ

เฟสพาหะนั้นไมไดรับผลกระทบจากสัญญาณขัดจังหวะและ RTK สามารถรักษาความแมนยําของตําแหนง

ระดับเซนติเมตรตอเนื่องไดโดยไมตองแกไขความคลุมเครือของจํานวนเต็มอีกครั้ง[18] 

Qian (Chayn) Sun et al. (2017) ขอมูลวิถีการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีใกลเคียงกับความเปน

จริงนั้นมีประโยชนในการศึกษาการขนสงและภูมิศาสตรหลายครั้งเม่ือตองการการแปลยานพาหนะหรือ

การกําหนดเวลาท่ีแมนยําในการใชงาน การติดตามจลนของยานพาหนะดวย GPS (Global Positioning 

System) จะแตกตางกันไปตามความถูกตองของขอมูล ข้ึนอยู กับความสามารถในการรับและ

สภาพแวดลอมการติดตาม เทคนิคการระบุตําแหนงข้ันสูงนําเสนอความเปนไปไดในการปรับปรุงคุณภาพ
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ขอมูลการติดตาม ในบทความนี้ประสิทธิภาพสูงของ multi-GNSS (ระบบนําทางดวยดาวเทียมท่ัวโลก

หลายระบบ) ดวยโซลูชัน Kinematic (RTK) แบบเรียลไทม (RTK) ถูกตรวจสอบโดยมีวัตถุประสงคเพ่ือ

ติดตามวิถีการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีแมนยําในเขตท่ีอยูอาศัยในเมืองของออสเตรเลีย การศึกษานี้

เปรียบเทียบการบันทึกจลศาสตรยานพาหนะอยางเปนระบบระหวางวิธีแกปญหาการวางตําแหนงท่ี

แตกตางกันโดยใชวิธีการ multi-GNSS และ GPS เทานั้น มุมตัดระดับความสูงท่ีแตกตางกันตั้งแต  

5 - 35° ถูกนํามาใชเพ่ือจําลองความพรอมใชงานของดาวเทียมภายใตเง่ือนไขมุมมองทองฟาท่ีแตกตาง

กัน ผลการวิจัยพบวาวิธีการหลาย GNSS มีประสิทธิภาพเหนือกวาตําแหนง GPS ท่ัวไปในความพรอมใช

งานของดาวเทียมและความแมนยําของตําแหนง โซลูชัน 10 Hz RTK พิสูจนแลววาสรางเสนทางการ

เคลื่อนท่ีของยานพาหนะท่ีดีท่ีสุดสําหรับการประเมินพฤติกรรมการขับข่ี[19]   

 María S. Garrido-Carreteroc et al. (2019) ทุกวันนี้การวางตําแหนง GNSS ถูกนําไปใชสําหรับ

การสํารวจและแอพพลิเคชั่นทางภูมิศาสตรอ่ืนๆ แมวาตัวรับสัญญาณความถ่ีคู GNSS จะใชกันอยาง

แพรหลาย แตตัวรับสัญญาณความถ่ีเดียวราคาประหยัดไดถูกลดชั้นลงสูแอพพลิเคชั่นการนําทาง อยางไรก็

ตามขอดีของพวกเขาทําใหผูสมัครท่ีเหมาะสมท่ีสุดสําหรับการใชงานการวางตําแหนงในพ้ืนท่ีทาง

วิทยาศาสตรจํานวนมาก หากตองการทราบขอจํากัดท่ีแมนยําของระบบการวัดเหลานี้จําเปนตองมีการ

ประเมินความไมแนนอนของผลการวัดท่ีไดรับจากพวกเขา แนะนําใหใชข้ันตอนการปฏิบัติงานมาตรฐาน 

(SOP) องคการระหวางประเทศเพ่ือการมาตรฐาน (ISO) เผยแพรมาตรฐาน ISO 17123-8 มุงเปาไปท่ีการ

ระบุข้ันตอนภาคสนามท่ีจะนํามาใชเม่ือพิจารณาและประเมินความแมนยําของระบบการวัดภาคสนาม 

GNSS ในจลศาสตรแบบเรียลไทม (RTK) ใชมาตรฐานนี้ เราประเมินประสิทธิภาพการวางตําแหนงของ

เครื่องรับ GNSS สองเครื่อง, Leica GS10 แบบดูอัล - ความถ่ี Geodetic พรอมเสาอากาศ AS10 โดยใช

โซลูชัน RTK ของเครือขายและตนทุนตํ่าความถ่ีเดียว u-blox NEO-M8P โดยใชโซลูชัน RTK แบบฐาน

เดียว เม่ือพิจารณาถึงแหลงท่ีมาของความไมแนนอนท่ีแตกตางกันและปริมาณอิทธิพลของพวกเขา

งบประมาณความไมแนนอนรวมสําหรับตัวรับความถ่ีคูใหความไมแนนอนมาตรฐานรวมในตําแหนง

แนวนอนท่ีลําดับ ± 2.5 มิลลิเมตร และใกลกับ ± 4.5 มิลลิเมตร สําหรับพิกัดแนวตั้ง ในกรณีของเครื่องรับ

ท่ีมีตนทุนต่ําความไมแนนอนมาตรฐานรวมอยูใกลกับ ± 5.5 มิลลิเมตร สําหรับตําแหนงแนวนอนและ  

± 11 มิลลิเมตร สําหรับความสูง ผลการวิจัยชี้ใหเห็นวาในขณะท่ีเครื่องรับสัญญาณจีโอเดติกมีคุณสมบัติ

ตรงตามขอ จํากัดความแมนยําก่ึงกลางแนวนอนและแนวตั้งท่ีกําหนดข้ึนสําหรับการใชงานท่ีมีความ

แมนยําสูง[20] 
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Paolo Dabove (2019) ทุกวันนี้เทคนิคและวิธีการจัดตําแหนงจํานวนมากถูกนําไปใชกับการ

สํารวจเก่ียวกับท่ีดิน ตั้งแตทศวรรษท่ีผานมาการวางตําแหนง GPS/GNSS ไดกลายเปนหนึ่งในวิธีการท่ีใช

มากท่ีสุดดวยการพัฒนาอยางรวดเร็วของการวางตําแหนงตามดาวเทียมและการปรากฏตัวของเครื่องรับ

สัญญาณมวลชนและเสาอากาศ GNSS วิธีการท่ีใชเครื่องมือเหลานี้มีราคาไมแพงกวาวิธีท่ัวไปแมวาการใช

ตําแหนงท่ีแมนยําจะไมงายนักก็ตาม การศึกษาครั้งนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือประเมินการใชเครื่องรับสัญญาณ 

GPS / GNSS แบบมวลความถ่ีเดียวสําหรับการสํารวจเก่ียวกับท่ีดินโดยพิจารณาจากวิธีการแบบฐานเดียว

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

พิจารณาเครื่องมือพิเศษสําหรับการคาดการณและประเมินการเกิดของการแกไขท่ีผิดพลาดของเฟสท่ี

คลุมเครือ เพ่ือปรับปรุงความแมนยําและความแมนยําของโซลูชัน เม่ือพิจารณาจากการวางตําแหนงฐาน

เดียวผลการวิจัยแสดงความแตกตางไมก่ีเซนติเมตรระหวางพิกัดอางอิงและคาท่ีประมาณไวถาระยะหาง

ระหวางตนแบบและโรเวอรนอยกวา 3 กิโลเมตร ในขณะท่ีพิจารณาตําแหนงเครือขายและการแกไขสถานี

อางอิงเสมือน ความแตกตางคือประมาณสองเซนติเมตรสําหรับสวนประกอบตะวันออกและทิศเหนือและ

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 การพัฒนาระบบของเคร่ืองรับคาพิกัด GPS และวิเคราะหการทํางาน 

 ลักษณะตัวโปรแกรม เปนการใชโปรแกรม Arduino ในการเขียนโคดข้ึนมาเพ่ือทําใหตัวบอรด 

M5Stack esp32 สามารถรับคาพิกัดโดยจะรับคาละติจูดเสนท่ีแสดงพิกัดของโลกในแนวตั้ง ลองติจูดเสนท่ี

แสดงพิกัดของโลกในแนวนอน แอลติจูดบอกถึงความสูงของระดับน้ําทะเลของพิกัดนั้นๆ โดยจะแสดงผาน

ตัวอุปกรณ M5stack esp32 ท่ีมีตัวบอรดของ GPS และเสาอากาศสําหรับรับสัญญาณท่ีถูกติดตั้งอยูอยูกับ

ตัว M5stack esp32 และเก็บคาท่ีไดไวท่ี SD Card เพ่ือท่ีจะสามารถนําคาท่ีเก็บมาไปวิเคราะห 

 3.1.1 เครื่องมือในการดําเนนิโครงงาน 

  1) ตัว M5Stack esp32 (รูปท่ี 3.1 ก.) 

  2) เพาเวอรแบงค (Power Bank) (รูปท่ี 3.1 ข.) 

  3) แบตเตอรรี่ M5Stack  (รูปท่ี 3.1 ค.) 

  4) สายชารจ Type C (รูปท่ี 3.1 ง.) 

  5) เสาสัญญาณ (รูปท่ี 3.1 จ.) 

  6) SD Card (รูปท่ี 3.1 ฉ.) 
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       ข. เพาเวอรแบงค (Power 

 

ก. M5Stack 

 

ค. แบตเตอรรี่ M5Stack 

 

ง. สายชารจ Type C 

รูปท่ี 3.1 เครื่องมือท่ีใชในการดําเนินงาน 

จ. เสาสัญญาณ ฉ. SD Card 
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3.2 หลกัการในการรับคาพิกัด GPS  

 3.2.1 หลักการอานคาตางๆ ของเครื่องรับคาพิกัด GPS  

  การรับคาพิกัด GPS จะรับคาในรูปแบบของคา Latitude และคา Longitude ท่ีรับคามา

พรอมกันในเวลานั้นๆ ซ่ึงอยูในรูปแบบของทศนิยม 8 ตําแหนง เชน 16.74663544, 100.19588470  

และบอกคา Altitude หรือคาความสูงจากระดับน้ําทะเลมีหนวยเปนเมตร ซ่ึงในการบอกคาพิกัดตางๆ  

แตละครั้งจะมีจํานวนดาวเทียมท่ีรับคามาบอกตลอด ดังรูปท่ี 3.2 

รูปท่ี 3.2 การติดตั้งอุปกรณเพ่ือเก็บขอมูล 

  รูปแบบคาท่ีรับได คือ คาลองจิจูด (Longitude) และคาละติจูด (Latitude) จากนั้นนํามา

แปลงคาลองจิจูดและคาละติจูดท่ีเปนองศา ลิปดา ฟลิปดา ใหเปนจุดทศนิยมโดยใชโปรแกรม Excel  

เชน จากรูปท่ี 3.2 นํามาแปลงจะไดเปน ละติจูดท่ี 16 องศา 45 ลิปดา 10.773468 ฟลิปดา ลองติจูดท่ี 

100 องศา 11 ลิปดา 33.457020 ฟลิปดา 
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3.3 การทําการทดสอบรับคาพิกัด GPS 

 3.3.1 แผนการดําเนินโครงงาน 

 

  การพัฒนาระบบของเครื่องรับสัญญาณ GPS  

และวิเคราะหการรับคาพิกัด GPS 

 

 

     หาสถานท่ีในการตรวจสอบ 

 

 

    ทําการทดสอบการรับคาพิกัด GPS  

     และทําการบันทึกคาการทดลอง 

 

 

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

แบบอยูนิ่ง 

 

 

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

แบบเคลื่อนท่ี 

 

 

      วิเคราะหขอมูล 

 

รูปท่ี 3.3 แผนผังการดําเนินโครงงาน 

  การดําเนินงานเริ่มจากการพัฒนาระบบของเครื่องรับสัญญาณ GPS โดยผานโปรแกรม 

Arduino และวิเคราะหการรับคาพิกัด GPS จากการทดลองซํ้าหลายๆ รอบ หาสถานท่ีท่ีใชในการทําการ

ทดสอบโดยไดทําการทดสอบท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตร มหาวิทยาลัยนเรศวร ดังรูปท่ี 3.4  

ท่ีมีคาละติจูดและลองติจูด คือ 16.74663544, 100.19588470 และเริ่มทําการทดสอบ 2 แบบ คือ  

การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS แบบอยูนิ่ง และแบบเคลื่อนท่ี 
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 3.3.2 การรับคาพิกัด GPS แบบหยุดนิ่งเปนเวลา 24 ช่ัวโมง  

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ เปนเวลา  

24 ชั่วโมง และตั้งคาการรับสัญญาณไวท่ีทุกๆ 10 วินาที เพ่ือทดสอบเทียบกับพฤติกรรมการทํางานของตัว

M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัววามีพฤติกรรมการรับสัญญาณแตกตางกันอยางไร โดยตลอดระยะเวลา  

24 ชั่วโมง จะมีการตรวจสอบและบันทึกคาทุกๆ 1 ชั่วโมง โดยคาท่ีทําการบันทึก ไดแก อุณหภูมิ สภาพ

อากาศ และจํานวนของดาวเทียมท่ีสามารถรับไดวาสงผลตอพฤติกรรมการรับสัญญาณของตัว M5stack 

Esp32 ท้ัง 2 ตัว หรือไม  

รูปท่ี 3.4 เก็บคาพิกัด GPS 24 ชั่วโมง  
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 3.3.3 การรับสงคา GPS ผาน MQTT protocol แบบหยุดนิ่งท่ีเดียวกันเปนเวลา 2 ช่ัวโมง 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ เปนเวลา  

2 ชั่วโมง และตั้งคากับรับสัญญาณไวท่ีทุกๆ 10 วินาที โดยกําหนดให ตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1  

เปน base station และ ตัวท่ี 2 เปน Client จากนั้นทําการเชื่อมตอ WIFI ท้ัง 2 ตัว เพ่ือเชื่อมตอกับ  

Cloud MQTT โดยใหเปนตัวกลางในการรับ-สงคาพิกัด ซ่ึง M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station 

จะทําการรับคาพิกัดสัญญาณจากดาวเทียมแลวนําคาพิกัดท่ีไดไปลบกับคาพิกัดจริงท่ีมีอยูเพ่ือหาคา

คลาดเคลื่อนแลวสงไปยัง Cloud MQTT ท่ีเปนตัวกลาง ในสวน M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client 

ซ่ึงเปนตัวรับสัญญาณจากดาวเทียมเชนเดียวกัน โดยจะนําคาพิกัดท่ีไดไปบวกกับคาพิกัดท่ีอยูในตัวกลาง

ของ Cloud MQTT เพ่ือใหไดคาพิกัดท่ีมีความแมนยํามากข้ึน 

รูปท่ี 3.5 ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ 

 

รูปท่ี 3.6 รูปแบบการทํางานของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว 
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ไมเทากัน เทากัน 

3.3.4 แผนการทํางานของเครื่องรับคาพิกัด GPS ผาน Cloud MQTT  

 

   เริ่มตนทํางาน 

 

     เชื่อมตอ WIFI และ Cloud MQTT 

 

     GPS1 และ GPS2 คนหาและรับคาพิกัด GPS 

 

     GPS ตัวท่ี 1 ทําการสงขอมูลคา error และเวลาเขาไปใน Cloud MQTT 

 

    GPS ตัวท่ี 2 รับขอมูลจาก Cloud MQTT 

 

    เวลาของขอมูลท่ีรับมาตองเทากับเวลาปจจุบัน                       

 

นําคาท่ีอานไดในปจจุบันบวกกับคา error ท่ีรับมา 

 

 

แสดงขอมูลพิกัด 

รูปท่ี 3.7 แผนการทํางานของเครื่องรับคาพิกัด GPS ผาน Cloud MQTT 

 



31 

 

 3.3.5 การรับคาพิกัด GPS แบบอยูหางกัน 5 เมตร 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว ไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตรฯ โดยใหตัวท่ี 

1 ท่ีเปน base station อยูท่ีเดิมและใหตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client อยูหางจากตัว base station เปนระยะทาง 

5 เมตร ท้ังหมด 3 ตําแหนง (3 ทิศทาง) โดยใหแตละตําแหนงเก็บคาตําแหนงละ 4 ชั่วโมง จากนั้นตั้งคาตัว 

M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว เพ่ือรับคาสัญญาณพิกัดท่ีถูกสงมาจากดาวเทียมทุกๆ 10 วินาที  

รูปท่ี 3.8 การติดตั้งตัว M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัว ใหมีระยะหางกัน 5 เมตร 

  เพ่ือทําการสอบเทียบคาตําแหนงของคาพิกัดวาเม่ือทําการยายตําแหนงของตัว M5stack 

Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client ท้ัง 3 ตําแหนง จะสงผลตอคาพิกัดละติจูดหรือลองติจูดหรือไม โดยใหตัว 

M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ท่ีรูคาตําแหนงแนนอนใชเปนคาในการสอบเทียบ 
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 3.3.6 การรับคาพิกัด GPS ขณะอยูกับท่ี และเคล่ือนท่ี (โดยการเดิน) 

  ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ไว ท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะ       

เกษตรศาสตรฯ ท่ีทราบคาพิกัดจริง และเก็บคา M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client โดยการเดินเปน    

ระยะเวลา 2 นาที  ท้ังหมด 3 ครั้ง จากนั้นนําคาพิกัดจาก base station ไปลบกับคาจริงเพ่ือใหทราบคา

ความคลาดเคลื่อน วาเปนเทาไร และทําการจดบันทึกคาความคลาดเคลื่อน หลังจากนั้นใหนําคาพิกัดของ

ตัว Client ท่ีไดในขณะเคลื่อนท่ีไปลบกับคาความคลาดเคลื่อนท่ีไดจากตัว base station เพ่ือใหไดคาพิกัด

ท่ีมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน โดยคาท่ีจะสามารถนํามาลบกันไดนั้นจะตองเปนคาพิกัดท่ีมีเวลาตรงกัน โดยจะ

ตั้งคาพิกัดการรับสัญญาณจากดาวเทียมของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวใหรับคาทุกๆ 1 วินาที 

รูปท่ี 3.9 การเก็บคาพิกัดจากการเคลื่อนท่ีโดยการเดิน 
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 3.3.7 การรับคาพิกัด GPS ขณะอยูกับท่ี และเคล่ือนท่ี (โดยรถจักรยานยนต) 

 ติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 1 ท่ีเปน base station ไวท่ีหมุดบอกพิกัดของคณะเกษตรศาสตร

ท่ีทราบคาพิกัดจริง และติดตั้งตัว M5stack Esp32 ตัวท่ี 2 ท่ีเปน Client ไวกับรถจักรยานยนตท่ีกําลัง

เคลื่อนท่ีดวยความเร็วเฉลี่ย 40 กิโลเมตร/ชั่วโมง เปนระยะทาง 2 กิโลเมตร ทําการจับเวลาท้ังหมด 3 ครั้ง 

จากนั้นนําคาพิกัดจาก base station ไปลบกับคาจริงเพ่ือใหทราบคาความคลาดเคลื่อนวาเปนเทาไร และ 

ทําการจดบันทึกคาความคลาดเคลื่อน หลังจากนั้นใหนําคาพิกัดของตัว Client ท่ีไดในขณะเคลื่อนท่ีไปลบ

กับคาความคลาดเคลื่อนท่ีไดจากตัว base station เพ่ือใหไดคาพิกัดท่ีมีความแมนยํามากยิ่งข้ึน โดยคาท่ี

จะสามารถนํามาลบกันไดนั้นจะตองเปนคาพิกัดท่ีมีเวลาตรงกัน โดยจะต้ังคาพิกัดการรับสัญญาณจาก

ดาวเทียมของ M5stack Esp32 ท้ัง 2 ตัวใหรับคาทุกๆ 1 วินาที  

รูปท่ี 3.10 การเก็บคาพิกัดจากการเคลื่อนท่ีโดยรถจักรยานยนต 
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3.4 การทดสอบความเทีย่งตรงในการรับคาพิกัด GPS 

 การรับคาพิกัดทุกครั้งจะมีการบันคาท่ีอานมาไดลงใน SD Card เพ่ือนําคาท่ีอานไดมาตรวจเช็ค

ความแมนยําในการรับคา ในการตรวจเช็คจะตรวจเช็คคาขณะท่ีรับคาพิกัดในตอนท่ีจํานวนของดาวเทียมท่ี

รับมาเทากับ 12 ดาวเทียม คือจํานวนสูงสุดของการรับคาจากดาวเทียมของเครื่องรับคา GPS นี้  

การตรวจเช็คความแมนยําในการรับคาจะเช็คไดจากการท่ีนําเครื่องรับคาพิกัด GPS ไปรับคาท่ีหมุดท่ีรู

ตําแหนงอยูแลว คือท่ีหนาคณะเกษตรศาสตร มหาวิทยาลัยนเรศวร ดังในรูปท่ี 3.5 ทําการวัดคาแลวนํา

คาท่ีอานไดนั้น มาตรวจสอบกับคาจริงท่ีรูอยูแลวโดยการนําคาจริงลบดวยคาของพิกัดท่ีอานไดในเวลา

ตางๆ ซ่ึงคาท่ีอานไดแสดงอยูในหนวยองศา และนําคาท้ังหมดมาหาคาเฉลี่ย คาสูงสุด คาต่ําสุด และคา SD 

ดังตารางท่ี 3.1 และ 3.2 

ตาราง 3.1 ตรวจสอบหาคา error ของคาท่ีอานได 

ตาราง 3.2 หาคาเฉลี่ย คาสูงสุด คาต่ําสุด และคา SD ของคา error ในตาราง 3.1  

คา error lattitude longtitude 

คาเฉลี่ย -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 
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บทท่ี 4 

ผลการดําเนินงานและวิเคราะหผล 

 จากท่ีผูดําเนินโครงงานไดดําเนินโครงงานตามหัวขอท่ีไดกําหนดในแผนการดําเนินโครงงานสามารถ

แสดงผลการดําเนินงานโครงงานและรายละเอียดดังตอไปนี ้

4.1 การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS  

 การทดสอบความแมนยําในการรับคาพิกัด GPS ท่ีใชในการทําโครงงาน ทดสอบโดยการทดลองรับ

คาพิกัดของเครื่องรับสัญญาณ GPS จํานวน 2 เครื่อง เปนเวลา 24 ชั่วโมง และบันทึกคาทุกๆ 10 วินาที  

โดยเครื่องรับสัญญาณท้ังสองจะรับคาพิกัดแบบละติจูดและลองติจูดท่ีเวลาเทากัน เพ่ือตรวจสอบการ

ทํางานของเครื่องรับสัญญาณท้ังสอง ในขณะวันท่ีสภาพอากาศปลอดโปรงตลอดท้ังวัน  

 4.1.1 การทดสอบการรับคาละติจูดของเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 

  การทดสอบการรับคาละติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของเวลา 

และแกน Y เปนคาละติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.1 และ 4.2  

รูปท่ี 4.1 การรับคาสัญญาณละติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS1 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 
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รูปท่ี 4.2 การรับคาสัญญาณละติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS2 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 

  จากการทดลองการรับคาละติจูดของ GPS1 และ GPS2 เม่ือนํามาเปรียบเทียบกับคาจริงของ

ละติจูด จะเห็นไดวาการรับคาพิกัดท้ังสองจะมีการคลาดเคลื่อนในรูปแบบท่ีใกลเคียงกัน  

 4.1.2 การทดสอบการรับคาลองติจูดของเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 

  การทดสอบการรับคาลองติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของ

เวลา และแกน Y เปนคาลองติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.3 และ 4.4  

รูปท่ี 4.3 การรับคาสัญญาณลองติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS1 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 
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รูปท่ี 4.4 การรับคาสัญญาณลองติจูดของตัวรับสัญญาณ GPS2 เปนเวลา 24 ชั่วโมง 

  จากการทดลองการรับคาลองติจูดของ GPS1 และ GPS2 เม่ือนํามาเปรียบเทียบกับคาจริง

ของลองติจูด จะเห็นไดวาการรับคาพิกัดท้ังสองจะมีการคลาดเคลื่อนในรูปแบบท่ีใกลเ คียงกัน  

จะมีชวงเวลาท่ี 5,000–7,000 ท่ีมีความคลาดเคลื่อนตางกันมาก โดยในชวงนั้น GPS1 และ GPS2  

มีคาเฉลี่ยคือ 100.19584938, 100.19586625 และมีสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.713, 1.214 

ตามลําดับ จะเห็นวาตัวรับสัญญาณ GPS1 ท่ีมีคาความคลาดเคลื่อนท่ีมากกวา GPS2  

 4.1.3 การทดสอบความคลาดเคล่ือนของ GPS2 เม่ือรวมกับความคลาดเคล่ือนของ GPS1 

  จากการทดสอบการรับคาพิกัดของละติจูดละลองติจูด จะเห็นไดวาคาพิกัดของ GPS1 และ 

GPS2 มีคาความคลาดเคลื่อนท่ีใกลเคียงกัน ดังนั้นคาความคลาดเคลื่อนท่ีเกิดข้ึนจึงไมใชความผิดพลาด

ของตัวรับสัญญาณ จึงทําใหผูทดลองไดทดสอบความคลาดเคลื่อนของคาพิกัด GPS2 เม่ือนํามารวมกับคา

คลาดเคลื่อน GPS1 ในเวลาเดียวกัน เพ่ือเพ่ิมความแมนยําใหกับ GPS2 โดยการเลือกขอมูลตัวอยางมา    

1 ชั่วโมง ในการทําการทดสอบแสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.5 และ 4.6 
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รูปท่ี 4.5 ผลการทดสอบของคาละติจูดหลังนํามารวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 

รูปท่ี 4.6 ผลการทดสอบของคาลองติจูดหลังนํามารวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS2 

  จากการทดสอบจะเห็นวาการท่ีนําคาความคลาดเคลื่อนละติจูด และลองติจูดของ GPS1  

มารวมกับคาละติจูดของ GPS2 ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และใน

บางชวงเวลาคาละติจูดและลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน เชน ในรูปท่ี 4.6 ท่ีชวงเวลาท่ี 300–310 

คาท่ีเพ่ิมความแมนยําจะมีความคลาดเคลื่อนมากกวาคาท่ีอานไดแบบปกต ิ
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4.2 การทดสอบความแมนยําโดยการวางตัวรับสัญญาณไวหางกัน  

 4.2.1 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.7 

รูปท่ี 4.7 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร  

มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยู ท่ี  6.613 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนไป 1.613 เมตร และมีคา 

สวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.797 แสดงวาขอมูลนี้มีการกระจายตัวท่ีปกติ 

 4.2.2 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.8 



40 

 

รูปท่ี 4.8 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศใต 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของ

คาระยะหางอยูท่ี 5.834 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนนอยกวาการทดสอบระยะหางทางทิศตะวันออก 

และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.626 แสดงวาขอมูลนี้มีการกระจายตัวท่ีปกติ 

 4.2.2 การทดสอบโดยการวางหางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 เม่ือเทียบกับจุดตั้งตนท่ีละติจูด 16.74664334 ลองติจูด 100.19586759 แสดงไดใน

รูปท่ี 4.9 

รูปท่ี 4.9 การทดสอบหาระยะหางท่ีหางออกทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 
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  จากการทดสอบการวางตัวรับสัญญาณ GPS2 หางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 5.747 เมตร ซ่ึงมีความคลาดเคลื่อนนอยท่ีสุดเม่ือเทียบกับการหางทาง 

ทิศตะวันออกและทางทิศใต และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานคือ 1.623 ซ่ึงใกลเคียงกับของการทดสอบ

ระยะหางทางทิศใต 

4.3 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําใหกับตัวรับสัญญาณที่วางไวหางกัน  

 ทําการทดสอบเพ่ิมความแมนโดยการนําคาความคลาดเคลื่อนของ GPS1 ไปรวมกับคาท่ีอานไดของ 

GPS2 และตรวจสอบคาไดเทียบกับรูปท่ี 4.7, 4.8 และ 4.9 

 4.3.1 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.10 

รูปท่ี 4.10 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศตะวันออก 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทาง 

ทิศตะวันออก 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 6.213 เมตร ซ่ึงมีคาใกลเคียงกับคาจริงมากกวาเดิม 

แตจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.115 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 
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 4.3.2 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.11 

รูปท่ี 4.11 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทางทิศใต 5 

เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 6.047 เมตร ซ่ึงมีคาเพ่ิมข้ึนเม่ือเทียบกับการท่ียังไมเพ่ิมความแมนยํา 

และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.118 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 

 4.3.3 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของการวางหางออกไปทางทิศตะวันออกเฉียงใต        

5 เมตร 

  จากการทดสอบทําใหไดผลการทดลองดังนี้ กําหนดใหแกน X เปนเวลา และแกน Y เปนคา

ระยะหางของ GPS2 ท่ีรวมกับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 เทียบกับระยะหาง 5 เมตร แสดงไดใน 

รูปท่ี 4.12 
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รูปท่ี 4.12 ผลการทดลองการเพ่ิมความแมนยําของคาท่ีหางออกทางทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร 

  จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ท่ีหางออกไปทาง 

ทิศตะวันออกเฉียงใต 5 เมตร มีคาเฉลี่ยของคาระยะหางอยูท่ี 5.354 เมตร ซ่ึงมีคาใกลเคียงกับคาจริงมาก

ข้ึน และมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพ่ิมข้ึนเปน 2.035 แสดงวาขอมูลมีการกระจายตัวเพ่ิมข้ึน 

 จากการทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของท้ัง 3 ทิศทาง จะเห็นไดวาความแมนยําในการรับคา

สัญญาณสวนใหญมีคาท่ีใกลเคียงกับคาจริงมากข้ึน และท้ัง 3 ขอมูลจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ี

เพ่ิมข้ึน 
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4.4 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนที่เปนเสนตรง  

 ทําการทดสอบโดยการใหตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีโดยการเดิน

เปนเสนตรง ทําการทดสอบจํานวน 3 รอบ ท่ีเวลาและระยะทางท่ีใกลเคียงกัน แลวนําคาท่ีไดนั้นมา

เปรียบเทียบกับคาท่ีทําการเพ่ิมความแมนยําโดยการนําคาท่ีอานไดไปรวมกับคาความคลาดเคลื่อน 

ของ GPS1 

รูปท่ี 4.13 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 1 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5317x + 109.1 และมีคา R2 = 0.9986 

รูปท่ี 4.14 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 1 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมากข้ึน

เล็กนอย โดยมีคา พอลินอเมียลเปน y = -0.5508x + 109.42 และมีคา R2 = 0.9973 
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รูปท่ี 4.15 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 2 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5494x + 109.4 และมีคา R2 = 0.9992 

รูปท่ี 4.16 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 2 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงนอยลง

เล็กนอย โดยมีคาพอลินอเมียลเปน y = -0.5261x + 109.01 และมีคา R2 = 0.9969 
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รูปท่ี 4.17 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 3 

 จากการทดลองจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรงมาก โดยมีคาพอลินอเมียลเปน  

y = -0.5642x + 109.65 และมีคา R2 = 0.9986 

 รูปท่ี 4.18 ผลการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดการเคลื่อนท่ีเปนเสนตรงรอบท่ี 3 

 จากการทดลองและเพ่ิมความแมนยําจะเห็นวาคาพิกัดท่ีอานไดมีคาใกลเคียงกับเสนตรง โดยมีคา

พอลินอเมียลเปน y = -0.5497x + 109.4 และมีคา R2 = 0.997 

 จากการทดลองในครั้งนี้ทําใหเห็นวาการเพ่ิมความแมนยําของการรับคาพิกัดไมมีผลกับการเคลื่อนท่ี

เสนตรง ดังนั้นสามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 

ในการเคลื่อนท่ีได 
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4.5 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนที ่

 ทําการทดสอบโดยการใหตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีโดยการขับ

รถจักรยานยนต ทําการทดสอบจํานวน 3 รอบ ท่ีเวลาและระยะทางท่ีใกลเคียงกัน แลวนําคาท่ีไดนั้นมา

เปรียบเทียบกับคาท่ีทําการเพ่ิมความแมนยําโดยการนําคาท่ีอานไดไปรวมกับคาความคลาดเคลื่อน 

ของ GPS1 

รูปท่ี 4.19 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 1 

 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00001902 ,0.00001337  

รูปท่ี 4.20 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 2 
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 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00000985 ,0.00000539 

รูปท่ี 4.21 ผลการทดลองการรับคาพิกัดโดยการเคลื่อนท่ีรอบท่ี 3 

 จากการทดลองครั้งนี้ มีคาเฉลี่ยละติจูดและลองติจูดของความคลาดเคลื่อนของ GPS1 คือ  

-0.00002439 ,0.00000367 

 จากการทดลองในครั้งนี้ทําใหเห็นวาการอานคาแบบปกติและการเพ่ิมความแมนยําการรับคาพิกัด

ในการเคลื่อนท่ีแบบไมเปนเสนตรงไมทําใหการเคลื่อนท่ีผิดคลาดไปจากเดิมในท้ัง 3 การทดลอง ดังนั้น

สามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 ในการ

เคลื่อนท่ีได 
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4.6 การทดสอบการเพ่ิมความแมนยําของคาพิกัดผาน Cloud MQTT 

 การเพ่ิมความแมนยําในการรับคาพิกัดของเครื่องรับสัญญาณ ทดสอบโดยการทดลองรับคาพิกัด

ของเครื่องรับสัญญาณ GPS จํานวน 2 เครื่อง อยูท่ีเดียวกันเชื่อมตอ WIFI และ Cloud MQTT และบันทึก

คาทุกๆ 10 วินาที โดยเครื่องรับสัญญาณ GPS1 และ GPS2 รับคามาตามปกติ แตใสโปรแกรมใหเครื่องรับ

สัญญาณ GPS 2 รับคาความคลาดเคลื่อน GPS1 มารวมดวย  

 4.6.1 การทดสอบการรับคาละติจูดผาน Cloud MQTT 

  การทดสอบการรับคาละติจูด โดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของเวลา 

และแกน Y เปนคาละติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.22 และ 4.23 

รูปท่ี 4.22 การอานคาสัญญาณละติจูดแบบปกติ 

รูปท่ี 4.23 การอานคาสัญญาณละติจูดแบบผาน Cloud MQTT 
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  จากรูปท่ี 4.22 และ 4.23 จะเห็นวาการท่ีทดสอบความคลาดเคลื่อนผาน Cloud MQTT 

ของคาละติจูด ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และในบาง

ชวงเวลาคาละติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  

4.6.2 การทดสอบการรับคาลองติจูดผาน Cloud MQTT 

  การทดสอบการรับคาลองติจูดโดยการกําหนดตัวแปรในกราฟแกน X เปนคาตัวแปรของ

เวลา และแกน Y เปนคาลองติจูด แสดงขอมูลการทดสอบในรูปท่ี 4.24 และ 4.25 

รูปท่ี 4.24 การอานคาสัญญาณลองติจูดแบบปกติ 

รูปท่ี 4.25 การอานคาสัญญาณลองติจูดแบบผาน Cloud MQTT 

  จากรูปท่ี 4.24 และ 4.25 จะเห็นวาการท่ีทดสอบความคลาดเคลื่อนผาน Cloud MQTT 

ของคาลองติจูด ทําใหคาลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  
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 เนื่องจากการเชื่อมตอ Cloud MQTT ใช WIFI ในการรับสงขอมูล จึงมีบางชวงเวลาท่ีไมไดรับคา 

ทําใหเกิดการลาชาในการรับสงขอมูล ซ่ึงการทํางานของ Cloud MQTT จะทํางานโดยการรับขอมูลมาที

ละคาแบบเรียงลําดับการสงขอมูลของตัวรับสัญญาณ GPS1 ซ่ึงจะทําใหตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดรับคาท่ี

ชากวาปกติ จึงทําใหเกิดความคลาดเคลื่อนท่ีเพ่ิมข้ึน สามารถใชเวลาท่ีรับมาจาก GPS1 มาเปรียบเทียบกับ

เวลาของ GPS2 เพ่ือใหไดรับขอมูลความคลาดเคลื่อนท่ีเวลานั้นได แตเนื่องจาก Cloud MQTT  

เปน Cloud ของตางประเทศซ่ึงมีการใชงานจํานวนมากจึงทําใหการเกิดการลาชาในการรับและสงขอมูล

จะมีขอมูลเพียงเล็กนอยเทานั้นท่ีทําการรับและสงขอมูลในเวลาเดียวกันไดอยางตรงกัน 
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บทท่ี 5 

สรุปผลการดําเนินงาน 

 การศึกษาครั้งนี้เปนการพัฒนาระบบการรับคาพิกัด GPS แบบ RTK-GNSS ทดสอบคาความแมนยํา

ในการรับขอมูลในรูปแบบตางๆ การเพ่ิมความแมนยําในการรับขอมูล และการรับสงขอมูลผานตัวกลาง 

Cloud MQTT  

 ในการทดสอบการรับคาพิกัดของละติจูดและลองติจูด ทําใหรูวาพิกัดของ GPS1 และ GPS2 มีคา

ความคลาดเคลื่อนท่ีใกลเคียงกัน ดังนั้นคาความคลาดเคลื่อนท่ีเกิดข้ึนจึงไมใชความผิดพลาดของตัวรับ

สัญญาณ และหลังจากท่ีนําคาความคลาดเคลื่อนละติจูดและลองติจูดของ GPS1 มารวมกับคาละติจูดและ

ลองติจูดของ GPS2 ทําใหชวยเพ่ิมความแมนยําของ GPS2 ไดแคบางชวงเวลาเทานั้น และในบางชวงเวลา

คาละติจูดและลองติจูดก็คลาดเคลื่อนเพ่ิมมากข้ึน  

 การทดสอบความแมนยําโดยการวางตัวรับสัญญาณไวหางกัน แบบ 3 ทิศ คือ หางไปทาง 

ทิศตะวันออก ทิศใต และทิศตะวันออกเฉียงใต ทําใหรูวาคาความคลาดเคลื่อนของแตละทิศมีคา

คลาดเคลือ่นท่ีแตกตางกัน โดยทางทิศตะวันออกเฉียงใตมีคาเฉลี่ยของระยะหางท่ีใกลเคียงคาจริงมากท่ีสุด 

ทิศตะวันออกมีความคลาดเคลื่อนมากท่ีสุด และหลังจากทําการทดสอบเพ่ิมความแมนโดยการนําคาความ

คลาดเคลื่อนของ GPS1 ไปรวมกับคาท่ีอานไดของ GPS2 ทําใหความแมนยําในการรับคาสัญญาณสวน

ใหญมีคาท่ีใกลเคียงกับคาจริงมากข้ึน และท้ัง 3 ขอมูลจะมีคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ีเพ่ิมข้ึน ซ่ึงโดยปกติ

แลวสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานควรจะมีคาท่ีลดลง 

 การทดสอบการรับคาพิกัดโดยท่ีตัวรับสัญญาณ GPS1 อยูนิ่ง ตัวรับสัญญาณ GPS2 เคลื่อนท่ีทําให

เห็นวาการเพ่ิมความแมนยําของการรับคาพิกัดไมมีผลทําใหการเคลื่อนท่ีผิดเพ้ียนไปจากเดิมมาก ดังนั้นจึง

สามารถใชการเพ่ิมความแมนยําแบบการนําคาคลาดเคลื่อน GPS1 ไปรวมกับคาพิกัด GPS2 ในการ

เคลื่อนท่ีได 

 การเชื่อมตอ Cloud MQTT ท่ีใช WIFI ในการรับสงขอมูล จะมีบางชวงเวลาท่ีไมไดรับขอมูล ทําให

เกิดการลาชาในการรับสงขอมูล ซ่ึงการทํางานของ Cloud MQTT จะทํางานโดยการรับขอมูลมาทีละคา

แบบเรียงลําดับการสงขอมูลของตัวรับสัญญาณ GPS1 ซ่ึงจะทําใหตัวรับสัญญาณ GPS2 ไดรับคาท่ีชากวา
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ปกติ จึงทําใหเกิดความคลาดเคลื่อนท่ีเพ่ิมข้ึน สามารถใชเวลาท่ีรับมาจาก GPS1 มาเปรียบเทียบกับเวลา

ของ GPS2 เพ่ือใหไดรับขอมูลความคลาดเคลื่อนท่ีเวลานั้นได แตเนื่องจาก Cloud MQTT เปน Cloud 

ของตางประเทศซ่ึงมีการใชงานจํานวนมากจึงทําใหการเกิดการลาชาในการรับและสงขอมูลจะมีขอมูล

เพียงเล็กนอยเทานั้นท่ีทําการรับและสงขอมูลในเวลาเดียวกันไดอยางตรงกัน 

ขอจํากัดของโครงงาน 

 - เนื่องดวยตัวอุปกรณเปนชุดพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร Esp32 ท่ีสามารถเชื่อตอ WIFI  

และบลทููธ และมาพรอมกับจอแสดงผล TFT LCD ขนาด 2 นิ้ว ความละเอียด 320 x 240 พิกเซล บรรจุลง

ในกลองขนาด 5 x 5 เซนติเมตร ท่ีมีฐานกลองเปนแมเหล็ก มีลําโพง ปุมกด และแบตเตอรี่แบบประจุได

รวมถึงวงจรประจุแบตเตอรี่มาพรอมใชงาน และตัวอุปกรณทําจากพลาสติก จึงไมสามารถใชงานไดอยาง

เต็มประสิทธิภาพในสภาพแวดลอมท่ีไมเหมาะสม เชน ไมสามารถกันน้ําไดถาหากฝนตก หรือไมสามารถใช

งานกลางแดดเปนเวลาหลายชั่วโมงโดยท่ีไมมีเครื่องปองกัน 

ขอเสนอแนะในการทําโครงงานครั้งตอไป 

 - อาจมีคาการอานคาพิกัดรูปแบบอ่ืนท่ีตองศึกษาเพ่ิมมากข้ึนเชน คาพิกัด UTM หรือคาพิกัด  

WGS 48 และการศึกษาสมการท่ีสงผลตอการแปลงคาพิกัดเพ่ิมมากข้ึน 

 - ออกแบบรูปแบบการสอบเทียบการเก็บคาพิกัดใหเพ่ิมมากข้ึน หรือเพ่ิมระยะเวลาในการเก็บคา

พิกัดมากข้ึนเพ่ือใหสงผลตอการทําการวิเคราะหและสอบเทียบเพ่ือหาคาความแมนยําท่ีสูงข้ึน 

 - ควรใชการบันทึกคาพิกัดแบบทุกวินาที 

 - ใชการทดลองโดยการให M5Stack 1 ตัว ใหเปนตัวรับสงขอมูลเองโดยไมตองผาน Cloud MQTT 

 - เพ่ิมการทดลองใชโปโตคอลรูปแบบอ่ืนเปนตัวกลางในการรับสงคาพิกัดแทน Cloud MQTT 

 - เพ่ิมการรับสงสัญญาญคาผานระบบเครือขายไรสาย 5G 
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