
P. WISARTPONG : A STUDY OF LOCATION ERRORS IN REAL TIME GPS TRACKING                                  109 

การศึกษาความผิดพลาดของต าแหน่งในระบบติดตามจีพีเอส 
แบบเวลาจริง 

A Study of Location Errors in Real Time GPS 

Tracking Systems 
 

พิเชษฐ์ วิสารทพงศ์  
ภาควิชาศวิกรรมไฟฟ้าก าลัง คณะวิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร 

Email: pichet@mutacth.com 

Manuscript received December 4, 2020 

Revised December 22, 2020 

 
 
บทคัดย่อ 

บทความนี้น าเสนอการศึกษาความผิดพลาดของการแสดง
ต าแหน่งของระบบจีพีเอสเมื่อวัตถุมีการเคลื่อนที่ โดยสมมุติฐาน
เป็นการติดตั้งเครื่องแสดงต าแหน่งจีพีเอสในรถยนต์ เมื่อรถยนต์มี
การเคลื่อนที่ระบบจีพีเอสจะแสดงต าแหน่งของรถยนต์ที่เคลื่อนที่
ไปตามระยะทาง และค่าต าแหน่งดังกล่าวจะน ามาเปรียบเทียบกับ
ระบบจีพีเอสที่มีการประมวลผลร่วมกับความเร็วและทิศทางการ
เคลื่อนที่ของรถยนต์ ซึ่งผลการทดสอบแสดงให้เห็นว่าค่าต าแหน่ง
ที่ระบบจีพีเอสให้มาในขณะที่รถมีการเคลื่อนที่ไปนั้นจะมีความผิด
พลาดเกิดขึ้นแปรผันไปตามความเร็วของรถยนต์ 
 
ค าส าคัญ: ระบบติดตามด้วยจีพีเอส ความผิดพลาดของจีพีเอส 
 

ABSTRACT 

This article presents a study of location errors of 

the GPS tracking system when objects are in motion. 
The hypothesis is the installation of a GPS positioning 

device in the car.  When the car is in motion, the GPS 

system will show the position of the car moving along 

the distance.  The position value is compared with the 

GPS that is processed in conjunction with the speed 

and direction of the vehicle's movement.  The test 

results show that the position value provided by the 

GPS system while the vehicle is in motion is subject to 

an error, depending on the vehicle speed. 
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1. บทน า 

ระบบจีพี เอส (GPS : Global Positioning Systems) [1] 
เป็นระบบการระบุพิกัดต าแหน่งบนพื้นโลก ท่ีเป็นท่ีนิยมอย่าง
แพร่หลายในปัจจุบัน เน่ืองด้วยระบบจีพีเอสมีความเท่ียงตรงและ
แม่นย าอย่างมากและมีราคาถูก ท าให้สามารถน าไปประยุกต์ใช้ใน
งานต่าง ๆ ได้อย่างมากมาย เช่น ในด้านการระบุต าแหน่งของสิ่งท่ีไม่
มีการเคลื่อนท่ี เพื่อแสดงขอบเขตของภูมิประเทศ ท่ีดิน อาคาร หรือ
สถานท่ี หรือการแสดงต าแหน่งของสิ่งของหรือวัตถุท่ีมีการเคลื่อนท่ี
อยู่ตลอดเวลา เช่น การน าไปประยุกต์ใช้งานทางด้านการคมนาคม
ขนส่ง ท้ังทางบก ทางน้ า และทางอากาศ เป็นต้น 

ในประเทศไทยน้ันก็ได้รับอิทธิพลจากเทคโนโลยีดาวเทียมจีพี
เอสน้ีอย่างแพร่หลายเช่นกัน จะเห็นได้ว่าในสังคมรอบตัวเราน้ันต่าง
มีเทคโนโลยีจีพีเอสเข้ามาอยู่ใกล้ตัวเราแทบท้ังสิ้น เช่น การใช้เป็น
ส่วนหน่ึงในโทรศัพท์เคลื่อนท่ี ท าให้ผู้ใช้งาน/กลุ่มธุรกิจ/หน่วยงาน
สามารถใช้ระบุหรือหาต าแหน่งบุคคลหรือสถานท่ีตามท่ีเราต้องการ 
ได้อย่างรวดเร็ว สามารถช่วยในการน าทางไปยังสถานท่ีต่าง  ๆ ได้
อย่าง่ายดาย หรืออาจน าไปใช้ในการติดตามบุคคล/วัตถุ/รถยนต์
เพื่อให้เกิดความปลอดภัย เป็นต้น  



110                                                                                                             ENGINEERING TRANSACTIONS, VOL. 23, NO.2 (49) JUL-DEC 2020. 

ด้วยความสะดวกสบายจากระบบจีพีเอสที่เกิดขึ้นมาน้ี ผู้ใช้งาน
ต้องยอมรับข้อหน่ึงว่า การท างานของระบบย่อมมีความผิดพลาดท่ี
เกิดขึ้นมาได้เช่นกัน เพราะการชี้พิกัดหรือต าแหน่งของวัตถุต่าง ๆ 
ด้วยระบบจีพีเอสน้ันต้องพึ่งพาอาศัยสัญญาณจีพีเอสท่ีถูกส่งมาจาก
ดาวเทียมจีพีเอสท่ีอยู่นอกโลก เป็นระยะทางไกลมาก ดังน้ันสัญญาณ
ท่ีจะส่งมาถึงเครื่องรับสัญญาณจีพีเอสย่อมมีโอกาสท่ีถูกรบกวนได้
จากสิ่งแวดล้อมต่าง ๆ มากมาย รวมท้ังการเคลื่อนท่ีของโลกและ
วัตถุบนโลกต่างเป็นปัจจัยท่ีก่อให้เกิดความผิดพลาดในการระบุ
ต าแหน่งให้มีความแม่นย าและถูกต้องตามท่ีต้องการได้ ซ่ึงในปัจจุบัน
ได้มีนักวิจัยมากมายท่ัวโลกพยายามปรับปรุงคุณภาพของความ
ถูกต้องแม่นย าของระบบจีพีเอสกันอย่างมากมาย [3] – [5] ท้ัง
ทางด้านโปรแกรม อัลกอรึทึม และในส่วนของอุปกรณ์วงจรต่าง ๆ  

ในบทความน้ีจึงได้สร้างรูปแบบ 2 รูปแบบเพื่อท าการทดสอบ
ความถู กต้ อ งของการระบุ ต าแห น่ งของวัตถุ  โดย มีการจั ด
องค์ประกอบบของทความเป็นดังน้ี คือหัวข้อท่ี 2 เป็นหลักการ
พื้นฐานของระบบจีพีเอส หัวข้อท่ี 3 เป็นการอธิบายรูปแบบของการ
ทดสอบเพื่อใช้ในการเปรียบเทียบผลพิกัดต าแหน่งท่ีได้ หัวข้อท่ี 4 
แสดงผลการเปรียบเทียบต าแหน่งท่ีได้จากรูปแบบจ าลองท้ังสอง
ระบบ และ หัวข้อ ท่ี 5 เป็นการสรุปผลการทดสอบและความ
ผิดพลาดท่ีเกิดขึ้น 
 

2. หลักการพ้ืนฐาน 

2.1  ระบบจีพีเอส (Global Positioning Systems) [2] 

GPS หรือ Global Positioning System ท างานโดยมีดาวเทียม 24 
ดวง เคลื่อนท่ีโคจรรอบโลก ท างานร่วมกับอุปกรณ์ภาครับสัญญาณจี
พีเอส เพื่อระบุต าแหน่งของวัตถุท่ีอยู่บนโลก หลักการของเครื่องรับ
สัญญาณจีพีเอส คือ การระบุต าแหน่งในลักษณะของรูปสามเหลี่ยมท่ี
เกิดขึ้นจากการวัดระยะห่างจากจุด 3 จุดจากดาวเทียม ดังรูปท่ี1 
เพื่อหาต าแหน่งของอุปกรณ์ จีพีเอส โดยการค านวณระยะทาง
ระหว่างดาวเทียมกับอุปกรณ์รับสัญญาณจีพีเอสน้ันจะต้องทราบ
ต าแหน่งของดาวเทียมแต่ละดวง ประกอบกับได้ระยะทางจาก
ดาวเทียม 3 ดวงขึ้นไป ซ่ึงจ านวนของสัญญาณดาวเทียมท่ีรับได้น้ี
หากมีจ านวนมากจะท าให้ความถูกต้องในการระบุต าแหน่งมีความ
ถูกต้องมากยิ่งขึ้น และอุปกรณ์รับสัญญาณจีพีเอสจะค านวณหา
จุดตัดกันของผิวทรงกลมของระยะทางของดาวเทียมจีพีเอสแต่ละ

ดวงได้ ดังน้ัน ในทางทฤษฎี สิ่งท่ีอุปกรณ์จีพีเอสจ าเป็นต้องทราบใน
การค านวนหาต าแหน่งแต่ละครั้ง คือ 

1) ต าแหน่งดาวเทียมจีพีเอสในอวกาศ อย่างน้อย 3 ดวง 
2) ระยะห่างจากดาวเทียมจีพีเอสแต่ละดวง 

 

ดาวเทียม 1

ดาวเทียม 2

ดาวเทียม  

เครื องรับ
สั  าณจีพีเอส

 
 

รูปท่ี 1 ตัวอย่างการหาพิกัดต าแหน่งวัตถุ 
 

2.2 เทคนิคการหาพิกัดต าแหน่ง [7] 

การหาต าแหน่งของวัตถุบนพื้นโลกน้ัน มาจากแนวความคิด
ง่าย ๆ ท่ีว่า ถ้าเรารู้ต าแหน่งของดาวเทียม และเรารู้ระยะทางจาก
ดาวเทียมถึงเครื่องรับ เราจะสามารถหาต าแหน่งของเครื่องรับ
สัญญาณได้  เช่น ถ้าลองพิจารณาใน 2 มิติ  แล้วท้ังต าแหน่งท่ี
ก าหนดให้ 2 จุด และระยะจากจุดท้ัง 2 ถึงจุดท่ีต้องการหา (x, y) 
เราสามารถใช้วงเวียนเขียนเส้น โดยมีจุดท่ีก าหนดให้เป็นศูนย์กลาง 
รัศมีวงเวียนเท่ากับระยะทางที่รู้ เส้นวงกลมท่ีได้จะตัดกัน 2 จุด โดย
หน่ึงจุดเป็นค าตอบท่ีถูกต้อง ทีน้ีสมการอย่างง่ายเขียนได้เป็น 

 

A

B
C

D

โลก

ดาวเทียม 1

ดาวเทียม 2
ดาวเทียม  

ดาวเทียม  

เครื องรับสั  าณจีพีเอส

 
 

รูปท่ี 2 การอ้างอิงต าแหน่งของดาวเทียมจีพีเอส 
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ระยะจากจุดท่ี 1 (X1, Y1)  

   
2 2

1 1 1D X x Y y       (1) 

ระยะจากจุดท่ี 2 (X2, Y2) 

   
2 2

2 2 2D X x Y y       (2) 

ถ้าเป็นสามมิติก็สามารถท าได้ ในลักษณะเดียวกัน โดยมีจุด ท่ี
ก าหนดให้ 3 จุด ในท านองเดียวกัน สมการอย่างง่าย 

 
ระยะจากจุดท่ี 1  

     
2 2 2

1 1 1 1D X x Y y Z y        (3) 

ระยะจากจุดท่ี 2  

     
2 2 2

2 2 2 2D X x Y y Z y        (4) 

ระยะจากจุดท่ี 3  

     
2 2 2

3 3 3 3D X x Y y Z y        (5) 

ส าหรับระยะทางนั้น เครื่องรับสัญญาณจีพีเอสสามารถค านวณ
โดยการจับเวลาท่ีสัญญาณเดินทางจากดาวเทียมถึงเครื่องรับ แล้ว
คูณด้วยความเร็วแสง ก็จะได้ระยะ ณ  เสี้ยวเวลา (epoch) ท่ี
ดาวเทียมห่างจากเครื่องรับ ถ้าไรก็ดี เน่ืองจากคลื่นเดินทางด้วย
ความเร็วแสง นาฬิกาท่ีจับเวลาท่ีเครื่องรับมีคุณภาพเหมือนนาฬิกา
ควอตซ์ท่ัวไป ความผิดพลาดจากการจับเวลา (dt) แม้เพียงเล็กน้อยก็
ท าให้ระยะผิดไปมาก ความผิดพลาดดังกล่าวจึงนับเป็นตัวแปรส าคัญ
ในการค านวณต าแหน่ง ด้วยเหตุน้ี การหาต าแหน่งจึงมีตัวแปร
พื้นฐานท่ีส าคัญรวม 4 ตัวแปร ได้แก่ ต าแหน่งท่ีต้องการหาใน 3 มิติ 
(x,y,z) และ ความผิดพลาดอันเน่ืองมาจากนาฬิกาท่ีใช้ ท าให้เรา
ต้องการดาวเทียมอย่างน้อย 4 ดวง เพื่อสร้าง 4 สมการ ในการแก้ตัว
แปรทั้ง 4 สมการอย่างง่ายจึงกลายเป็น 
ระยะจากจุดท่ี 1  

     
2 2 2

1 1 1 1D X x Y y Z y cdt         (6) 

ระยะจากจุดท่ี 2  

     
2 2 2

2 2 2 2D X x Y y Z y cdt        (7) 

ระยะจากจุดท่ี 3  

     
2 2 2

3 3 3 3D X x Y y Z y cdt        (8) 

ระยะจากจุดท่ี 4  

     
2 2 2

4 4 4 4D X x Y y Z y cdt        (9) 

เมื่อ c เป็นความเร็วแสง 
ในกรณีท่ีมีจ านวนดาวเทียมมากกว่าน้ี ก็จะมีจ านวนสมการมากขึ้น
เท่ากับจ านวนดาวเทียมสังเกตการณ์ 
  

2.3  ปัจจัยที มีผลต่อความถกูต้องของการระบุต าแหน่ง      
จีพีเอส 

เนื่องจากการระบุต าแหน่งด้วยดาวเทียมจีพีเอสน้ัน อาศัยการ
รับสัญญาณจากดาวเทียมเป็นหลัก ดังน้ันในการใช้งานจึงมีเหตุปัจจัย
ต่าง ๆ ท่ีอาจส่งผลต่อความถูกต้องของการระบุต าแหน่งที่หาได้จาก
ระบบพิกัดดาวเทียมจีพี เอส ซ่ึงปัจจัยท่ีส่งผลต่อความแม่นย า
โดยทั่วไปสามารถแบ่งได้เป็น 2 ประเด็นใหญ่ คือ 

1) ข้อผิดพลาดในการวัดระยะ (Noise + Systematic) ส่วน
ใหญ่เป็นข้อผิดพลาดท่ีเกิดจากสัญญาณรบกวนต่างๆ ท่ี
เข้ามารบกวนระบบการท างานของระบบจีพีเอส 

2) วงโคจรของดาวเทียม 
นอกจากปัจจัยหลัก 2 ข้อท่ีกล่าวมาน้ี ยังมีเหตุปัจจัยอย่างอื่น

ท่ีสามารถก่อให้เกิดความผิดพลาดในการระบุต าแหน่งในระบบจีพี
เอส เช่น 

 Selective Availability (SA) 
 Ionospheric Error 
 Atmospheric Error 
 Orbit and Satellite Clock Error 
 Multipath 
 Receiver Noise 
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จากตารางท่ี 1 จะเห็นได้ว่าผลของไอโอโนสเฟียร์ท าให้เกิด
ข้อผิดพลาดท่ีส าคัญ ท่ีสุดในความแม่นย าของจีพี เอส ในชั้น
บรรยากาศไอโอโนสเฟียร์ท่ีความสูง 80 - 400 กม. อิเล็กตรอน
จ านวนมากและไอออนท่ีมีประจุบวกเกิดจากแรงไอออไนซ์ของดวง
อาทิตย์ ชั้นเหล่าน้ีหักเหคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า ท่ีส่งสัญญาณจาก
ดาวเทียมไปยังเครื่องรับสัญญาณบนพื้นโลก  

 

ตารางที่ 1 ปัจจัยท่ีมีผลต่อความผิดพลาดในการระบุต าแหน่ง [6] 

Effect  ค่าความผิดพลาด 

Ionospheric effects  ± 5 เมตร 
Shifts in the satellite orbits  ± 2.5 เมตร 
Clock errors of the satellites' clocks  ± 2 เมตร 
Multipath effect  ± 1 เมตร 
Tropospheric effects  ± 0.5 เมตร 
Calculation and rounding errors  ± 1 เมตร 
 

เร ิ มต้น

รับค่าจาก จีพีเอส

น าค่า Lat, Lng
ผ่านการค านวน 

เก  บค่าลงฐานข้อมูล

แสดงค่าต าแหน่ง

จ าลองการเกิด
สั  าณรบกวน

 
 

รูปที ่3 แผนผังการท างงานรูปแบบท่ี 1 
 

 .  รูปแบบการทดสอบ 

การทดสอบการท างานในบทความน้ีได้ท าชุดการค านวน
ต าแหน่งโดยใช้ โมดูลรับสัญญาณจีพีเอสของ Quectel L26-DR 
เชื่อมต่อกับสายอากาศภายนอกเพื่อช่วยการรับสัญญาณให้มีคุณภาพ
ท่ีดีขึ้ น  และใช้บอร์ด ESP-32 เป็นตัวประมวลผลการค านวณ
ต าแหน่งรถยนต์ โดยท าการทดสอบเก็บค่าต าแหน่งจากการเคลื่อนท่ี
ประมาณ 100 ต าแหน่ง 

 

เร ิ มต้น

รับค่าจาก จีพีเอส

น าค่า Lat, Lng
ผ่านการค านวน 

เก  บค่าลงฐานข้อมูล

แสดงค่าต าแหน่ง

จ าลองการเกิด
สั  าณรบกวน

รับต าแหน่งจากจีพีเอส

ใช้ต าแหน่งล่าสุด ร่วมกับ
ข้อมูลความเร วและทิศทาง

รับไม่ได้

รับได้

 
 

รูปที ่4 แผนผังการท างงานรูปแบบท่ี 2 
 
 
 
 
รูปแบบการทดสอบท่ี 1 มีการท างานตามแผนผังในรูปท่ี3 เป็น



P. WISARTPONG : A STUDY OF LOCATION ERRORS IN REAL TIME GPS TRACKING                                  113 

การทดสอบการวัด การค านวณ และแจ้งต าแหน่งการเคลื่อนท่ีของ
รถยนต์ โดยการทดสอบจะรับสัญญาณข้อมูลโดยตรงจากโมดูลจีพี
เอส แต่ในการทดสอบน้ีรถยนต์ท่ีเคลื่อนท่ีไปน้ันเป็นพื้นท่ีโล่งแจ้งการ
รับสัญญาณจีพีเอสจึงเป็นสถานะปกติ อาจไม่เห็นความแต่ต่างท่ี
ชัดเจน จึงได้ท าการเพิ่มสัญญาณรบกวนเข้าไปในระบบ เพื่อจ าลอง
สถานการณ์ในกรณีท่ีอาจเกิดการรบกวนจากสภาวะแวดล้อมต่างๆ 
เช่น การมีสภาพอากาศท่ีเปลี่ยนไป การเคลื่อนท่ีเข้าไปในพื้นท่ีอับ
สัญญาณ ลอดใต้สะพาน ใต้อุโมงค์ เป็นต้น จากน้ัน จึงท าการ
ค านวณพิกัดต าแหน่งของรถยนต์ และบันทึกลงในหน่วยความจ า 

 
ตารางที่ 2 ตัวอย่างค่าต าแหน่งท่ีได้จากรูปแบบที่1 

ค่าต าแหน่งจริง ค่าต าแหน่งจากจีพีเอส ระยะทาง 
(km) Lat Lng Lat Lng 

13.7219940 100.7784940 13.7215833 100.7778225 0.0857150 

13.7220010 100.7785410 13.7212220 100.7789149 0.0955723 

13.7220060 100.7785830 13.7226927 100.7783502 0.0803930 

13.7220120 100.7786390 13.7224454 100.7787404 0.0494210 

13.7220110 100.7787020 13.7219134 100.7784169 0.0326531 

13.7220090 100.7787620 13.7218172 100.7791912 0.0510328 

13.7220090 100.7788190 13.7225115 100.7783291 0.0769564 

13.7220050 100.7788670 13.7210810 100.7790636 0.1049192 

13.7220020 100.7789150 13.7205741 100.7797409 0.1821281 

13.7220020 100.7789600 13.7215724 100.7784450 0.0733254 

13.7219990 100.7790040 13.7215177 100.7796854 0.0910048 

13.7219980 100.7790700 13.7227004 100.7784110 0.1056783 

13.7219960 100.7791520 13.7215693 100.7785069 0.0843045 

13.7219950 100.7792370 13.7211380 100.7796456 0.1050235 

13.7219930 100.7793060 13.7212290 100.7791038 0.0877158 

13.7219920 100.7793680 13.7217452 100.7802201 0.0960492 

13.7219940 100.7794320 13.7223429 100.7797113 0.0491490 

13.7219930 100.7794860 13.7207060 100.7799718 0.1524270 

13.7219880 100.7795050 13.7217261 100.7790351 0.0585188 

13.7219860 100.7795160 13.7216018 100.7791856 0.0556702 

  
ระยะทางที่ผิดพลาดเฉลี่ย 0.0858829 

 

ในรูปแบบท่ี2 จะมีขั้นตอนการท างานตามรูปท่ี4 จะเห็นว่าใน
กระบวนการช่วงแรกที่รับค่าจากดาวเทียมจีพีเอสน้ันจะมีการท างาน
เหมือนกัน แตกต่างกันในกรณีท่ีไม่สามารถรับสัญญาณจีพีเอสได้ 

ระบบจะใช้ต าแหน่งสุดท้ายท่ีมีในระบบมาท าการค านวณร่วมกับง
ข้อมูลความเร็ว และทิศทางการเคลื่อนท่ีของรถยนต์ในขณะปัจจุบัน 
เข้ามาประมวลผลเป็นค่าพิกัดต าแหน่งใหม่ทดแทน จนกว่าระบบจะ
กลับมารับสัญญาณจีพีเอสได้อีกครั้ง 
 

 .  การทดสอบ 

จากรูปแบบการทดสอบท่ีได้กล่าวไปในหัวข้อท่ีผ่านมา เมื่อ
เริ่มท าการทดสอบด้วยการติดตั้งอุปกรณ์รับสัญญาณจีพีเอสภายใน
รถยนต์ และท าการบันทึกค่าพิกัดต าแหน่ง และความเร็วของรถยนต์ 
ประมาณ 100 จุด โดยได้น ามาแสดงผลเป็นตัวอย่างจ านวน 20 จุด 
ดังในตารางท่ี2 และตารางท่ี3  
 

ตารางที่ 3 ตัวอย่างค่าต าแหน่งท่ีได้จากรูปแบบที่2 

ค่าต าแหน่งจริง ค่าต าแหน่งรูปแบบที 2 ระยะทาง 
(km) Lat Lng Lat Lng 

13.7219940 100.7784940 13.7217955 100.7787867 0.0385580 

13.7220010 100.7785410 13.7219061 100.7788010 0.0300005 

13.7220060 100.7785830 13.7219721 100.7785470 0.0054174 

13.7220120 100.7786390 13.7220143 100.7785041 0.0145743 

13.7220110 100.7787020 13.7221728 100.7784739 0.0305110 

13.7220090 100.7787620 13.7220422 100.7783955 0.0397614 

13.7220090 100.7788190 13.7217381 100.7784698 0.0482713 

13.7220050 100.7788670 13.7215833 100.7788205 0.0471547 

13.7220020 100.7789150 13.7214786 100.7790816 0.0609162 

13.7220020 100.7789600 13.7214675 100.7793348 0.0719123 

13.7219990 100.7790040 13.7215279 100.7795599 0.0796830 

13.7219980 100.7790700 13.7216405 100.7795567 0.0659103 

13.7219960 100.7791520 13.7216460 100.7794344 0.0494489 

13.7219950 100.7792370 13.7216686 100.7793982 0.0402601 

13.7219930 100.7793060 13.7216289 100.7793856 0.0413891 

13.7219920 100.7793680 13.7214976 100.7792854 0.0556974 

13.7219940 100.7794320 13.7215190 100.7793775 0.0531458 

13.7219930 100.7794860 13.7215631 100.7794559 0.0479087 

13.7219880 100.7795050 13.7216866 100.7794869 0.0335689 

13.7219860 100.7795160 13.7218159 100.7795347 0.0190273 

  
ระยะทางที่ผิดพลาดเฉลี่ย 0.0436558 
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จากรูปท่ี 9 แสดงผลการเปรียบเทียบข้อมูลความเร็วของการ
เคลื่อนท่ีของรถยนต์ในขณะท่ีท าการทดลอง จะเห็นว่า ข้อมูล
ความเร็วของรถยนต์ท่ีรับได้จากดาวเทียมจีพีเอส (Vgps) จะมีการ
แกว่งตัวมากกว่าข้อมูลความเร็วท่ีรับได้จากกล่องสมองกลของ
รถยนต์  (Vobd) โดยจะเห็นความแตกต่างได้ชัดเจนในบริเวณ
ต าแหน่งท่ีเริ่มมีการเคลื่อนท่ี หรือมีการชะลอความเร็วเพื่อหยุด
รถยนต์ ซ่ึงผลท่ีปรากฏจะท าให้ข้อมูลความเร็วกับต าแหน่งของ
รถยนต์ท่ีน าไปแสดงผลมีการคลาดเคลื่อนออกไป ส่วนในกรณีท่ีรถ
เคลื่อนท่ีด้วยความเร็วท่ีมากกว่า 20 กม.ต่อชั่วโมงขึ้นไป พบว่าข้อมูล
ความเร็วที่ได้รับจะใกล้เคียงกันมาก 
 

 
 

รูปท่ี9 ผลการเปรียบเทียบความเร็วรถยนต์ท่ีก าลังเคลื่อนท่ี 
 

ตารางที่ 4 ค่าความแตกต่างของระยะทางเมื่อเทียบกับระยะทางจริง 

รูปแบบ ค่าเฉลี่ยความผดิพลาดของ
ระยะทาง (กม.) 

รูปแบบท่ี1 0.075498282 
รูปแบบท่ี2 0.035833299 

  

5.  สรุปผล 

จากผลการทดสอบแสดงให้เห็นขัดเจนว่าการรับสัญญาณจาก
ดาวเทียมจีพีเอสโดยตรง และน ามาค านวณหาพิกัดต าแหน่งเพียง
อย่างเดียวน้ันมีโอกาสท่ีข้อมูลมีความผิดพลาดได้มากกว่า จะเห็นได้
จากผลการทดสอบรูปแบบท่ี1 เป็นการรับสัญญาณจีพีเอสและ

จ าลองใส่สัญญาณรบกวนเข้าไปในระบบจะได้ต าแหน่งท่ีมีความ
ผิดพลาดเป็นระยะทางเฉลี่ยท่ีเกิดขึ้นประมาณ 0.075498282 กม. 
ซ่ึงมากกว่าการทดสอบในรูปแบบท่ี2 ท่ีน าเอาความเร็วและทิศทาง
จากอุปกรณ์ท่ีติดตั้งภายในรถยนต์มาร่วมกับการค านวณหาพิกัด
ต าแหน่ง ซ่ึงมีค่าต าแหน่งท่ีมีความผิดพลาดเป็นระยะทางเฉลี่ย
ประมาณ 0.035833299 กม.  
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