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บทคดัย่อ 
 ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ (Multi-global navigation satellite systems/ Multi-
GNSS) คอื ระบบที่สามารถค านวณต าแหน่ง ความเร็วและเวลาโดยรบัสญัญาณจากระบบดาวเทยีมน า
ทางหลายระบบซึง่ถูกน ามาพฒันาประยุกต์ใชไ้ดห้ลายรอ้ยแอพพลเิคชัน่ที่สามารถน ามาใช้ประโยชน์ได้ใน
ชวีติประจ าวนัและสงัคมทนัสมยัส าหรบัเพิม่ความปลอดภยั ปัจจุบนัเทคโนโลยขีองระบบดาวเทยีมน าทาง
ทัว่โลกหลายระบบได้ถูกปรบัปรุงให้ดขีึ้นทัง้ด้านความพร้อมใช้งานและความแม่นย าในการระบุต าแหน่ง
ดว้ยการรวมกนัของระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ ดงันัน้ นกัวจิยัสามารถน าระบบดาวเทยีมน า
ทางทัว่โลกหลายระบบมาพฒันาแอพพลเิคชัน่อย่างหลากหลายทีต่้องการระบบการระบุต าแหน่งด้วยความ
แม่นย าสงู ส าหรบับทความน้ี ผูว้จิยัไดท้บทวนวรรณกรรมทีเ่กีย่วขอ้งกบัการศกึษาสภาพปัจจุบนัของระบบ
ดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ ประกอบด้วย 1) การจดัการและการบรรเทาภยัพบิตัิ  2) การบรกิาร
การระบุต าแหน่ง 3) การเกษตรความแม่นย าสูง 4) การควบคุม แนะน าเครื่องจกัรและการส ารวจ และ 5) 
ระบบการขนส่งอจัฉรยิะ  ในอนาคตขา้งหน้าเทคโนโลยขีองระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบและ
เครื่องรบัสญัญาณจะมกีารพฒันาขดีความสามารถให้มคีวามแม่นย าสูงมากขึ้นเรื่อย ๆ ส่งผลให้นักวจิยั
สามารถน าขอ้มลูการระบุต าแหน่งทีแ่ม่นย ามาใชป้ระโยชน์เพื่อสรา้งสรรคแ์ละพฒันาแอพพลเิคชัน่ได้อย่าง
หลากหลายโดยเฉพาะอย่างยิง่ในงานที่ไม่สามารถประยุกต์ใช้ระบบดาวเทยีมน าทางระบุต าแหน่งได้ใน
สมยัก่อน 

 

ค าส าคญั:  ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลก ระบบระบุต าแหน่ง 
               ดว้ยความแม่นย าสงู 

 

Abstract 
 The multi-global navigation satellite systems (Multi-GNSS) is a system able to calculate 
position, velocity, and time by receiving the satellite signals broadcasted from multiple satellite-
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based navigation systems. It was used extensively for the development of hundreds of 
applications affecting every aspect of modern life and modern society for enhancing safety. 
Currently, Multi-GNSS technology has been much improved in both availability and precise 
position accuracy with the combination of multiple navigation satellite systems. Therefore, the 
researchers have developed applications using Multi-GNSS that require very precise positioning 
systems. In this paper, we reviews of Multi-GNSS for precise positioning applications in current 
research include 1) disaster mitigation and management, 2location-based services, 3) precise 
agriculture, 4) construction machine guidance/control and surveying, and 5) intelligence 
transportation systems. In the future, Multi-GNSS technology and Multi-GNSS receiver will be 
made researchers capable of creative thinking for development of more Multi-GNSS applications. 
Especially, the application cannot be applied global navigation satellite systems in the past. 

 

Keywords: Multi-global navigation satellite systems (Multi-GNSS), Global navigation satellite   
                systems (GNSS), Precise positioning systems 
 

บทน า 
 ระบบน าทางดว้ยดาวเทยีม คอื ระบบดาวเทยีมที่ใช้ในการระบุต าแหน่งเชงิพื้นที่ที่ครอบคลุมทัว่
โลก โดยใชเ้ครื่องรบัสญัญาณอเิลก็ทรอนิกสข์นาดเลก็เพื่อตรวจสอบต าแหน่ง (ลองติจูด ละติจูดและความ
สูง) โดยใช้ข้อมูลสญัญาณเวลาที่ถูกส่งมาจากดาวเทยีม เครื่องรบัสญัญาณจะท าการค านวณเวลาและ
ต าแหน่งไดอ้ย่างแม่นย าซึง่สามารถน ามาใชเ้ป็นขอ้มลูอ้างองิส าหรบัการทดลองทางวทิยาศาสตร์ ระบบน า
ทางด้วยดาวเทยีมที่ครอบคลุมได้ทัว่โลกอาจเรยีกว่า ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลก (Global Navigation 
Satellite System/GNSS) (Someswar et al., 2013)  

ในโลกของการระบุต าแหน่งที่แม่นย ามรีะบบดาวเทียมน าทางทัว่โลกหรอืในภูมภิาคทัง้หมด 6 
ระบบ ประกอบด้วย 1) GPS  2) GLONASS 3) BeiDou 4) Galileo 5) QZSS และ 6) IRNSS ถึงแม้ว่า
ระบบ GNSS จะมีความแม่นย าในการระบุต าแหน่งมากขึ้น แต่อย่างไรกต็ามความแม่นย าของระบบ 
GNSS ยงัคงอยู่ระหว่าง 2 – 5 เมตร ดงันัน้การเพิม่จ านวนดาวเทยีมและการปรบัปรุงค่าความถูกต้องใน
การระบุต าแหน่งของดาวเทยีมใหม้คีวามถูกต้อง (Accuracy) มคีวามน่าเชื่อถือ (Reliability) มคีวามพร้อม
ใช้งาน (Availability) มีความต่อเน่ือง (Continuity) มีความคงทนต่อการปลอมแปลง (Robustness to 
spoofing) และสามารถเจาะผ่านภายในอาคาร (Indoor penetration) จึงเป็นแนวคดิในการใช้คุณสมบัติ
การรวมกนัของระบบดาวเทยีมน าทางหลาย ๆ ระบบเข้าด้วยกนัหรอืที่เรยีกว่าระบบดาวเทยีมน าทางทัว่
โลกหลายระบบ (Multi-Global Navigation Satellite Systems/Multi-GNSS) เพื่อน ามาใช้ระบุต าแหน่ง
ดว้ยความแม่นย าสงู (European GNSS Agency, 2015) 
 ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ (Multi-GNSS) เป็นระบบที่สามารถค านวณต าแหน่ง 
ความเรว็และเวลาโดยรบัสญัญาณดาวเทยีมที่ถูกแพร่กระจายมาจากระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลาย
ระบบ ตวัอย่าง ระบบน าทางดาวเทยีม 2 ระบบ เช่น GPS + Galileo, GPS + GLONASS, GPS + 
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BeiDou ระบบน าทางดาวเทยีม 3 ระบบ เช่น GPS + Galileo + GLONASS, GPS + Galileo + BeiDou, 
GPS + GLONASS + BeiDou (European GNSS Agency, 2015) ส าหรบัแอพพลเิคชัน่ระบบ Multi-
GNSS คอื แอพพลเิคชัน่ที่ใช้สญัญาณข้อมูลเพื่อการระบุต าแหน่งจากระบบ Multi-GNSS หรอืใช้การ
ตดิตามสญัญาณขอ้มลูจากกลุ่มดาวเทยีมทัง้หมดในเวลาเดยีวกนัที่ถูกน ามาใช้งานในแอพพลเิคชัน่นัน้ ๆ 
ระบบ Multi-GNSS จงึถูกน ามาใชใ้นการพฒันาแอพพลเิคชัน่หลายรอ้ยแอพพลเิคชัน่ในชวีติประจ าวนัและ
สงัคมทีท่นัสมยัเพื่อเสรมิสรา้งความปลอดภยั การปกป้องทรพัย์สนิ การจดัการทรพัยากร การบรกิารระบุ
ต าแหน่ง การปรบัเวลาให้ตรงกนัและแม่นย า การเพิ่มมูลค่าทางเศรษฐกจิส าหรบัการเกษตรด้วยความ
แม่นย าสูง การก่อสร้าง การส ารวจและระบบการขนส่งอจัฉรยิะที่อาศยัประโยชน์จากความแม่นย าสูงใน
การระบุต าแหน่ง ความสามารถของระบบในการเข้าถึงข้อมูลที่ครอบคลุมทัว่โลกและทุกสภาพอากาศซึ่ง
การใชง้านส าหรบัแอพพลเิคชัน่บางอย่างไม่สามารถด าเนินการไดห้ากปราศจากระบบ Multi-GNSS 
 บทความน้ีเป็นการทบทวนงานวจิยัที่เกี่ยวข้องกบัระบบ Multi-GNSS ส าหรบัแอพพลเิคชัน่เพื่อ
การระบุต าแหน่งทีแ่ม่นย าในปัจจุบนั ประกอบดว้ย ส่วนแรกบทน า ส่วนที่สองสถานะและตลาดของระบบ
ดาวเทยีมน าทางบนพื้นโลก ส่วนที่สามเครอืข่ายองค์กรระบบ Multi-GNSS ส่วนที่สี่แอพพลเิคชัน่ระบบ 
Multi-GNSS ส่วนทีห่า้แอพพลเิคชัน่ระบบ Multi-GNSS ในประเทศไทย และส่วนสุดท้ายในบทความน้ีคอื
การสรุปและอภปิรายผลของขอบเขตในการศกึษาและการน าไปใชป้ระโยชน์ในอนาคต 
 

สถานะและตลาดของระบบดาวเทียมน าทางบนพ้ืนโลก (Global navigation satellite systems 
status and GNSS markets) 
 ในโลกของระบบระบุต าแหน่งทีแ่ม่นย ามอียู่ 6 ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหรอืในส่วนภูมภิาค ไดแ้ก่  

1) จพีเีอส (Global Positioning System/ GPS) ถูกพฒันาโดยประเทศสหรฐัอเมรกิา ดาวเทยีมของจี
พเีอสมจี านวน 32 ดวงที่ครอบคลุมทัว่โลก ความสูงของดาวเทยีมน าทางในวงโคจร คอื 21,000 กโิลเมตรเหนือ
พื้นผวิโลก มจี านวนดาวเทยีม 31 ดวงที่ปฏิบตัิงานอยู่ (ข้อมูล ณ วนัที่ 20 มกราคม 2560) (Information and 
Analysis Center for Positioning Navigation and Timing, 2017)  

2) โกลนาส (Global Orbiting Navigation Satellite System/ GLONASS) ถูกพฒันาโดยรฐับาล
รสัเซยี ดาวเทยีมของโกลนาสมจี านวน 27 ดวงที่ครอบคลุมทัว่โลก ความสูงของดาวเทยีมน าทางในวงโคจร 
คอื 20,000 กโิลเมตรเหนือพืน้ผวิโลก มจี านวนดาวเทยีม 24 ดวงทีป่ฏบิตังิานอยู่ (ข้อมูล ณ วนัที่ 18 มนีาคม 
2560) (The National Coordination Office for Space-Based Positioning Navigation and Timing, 2017)  

3) กาลิเลโอ (GALILEO Navigation Satellite System) ถูกพฒันาโดยสหภาพยุโรป กลุ่ม
ดาวเทยีมของกาลเิลโอเมื่อติดตัง้ส าเร็จจะมีจ านวน 30 ดวงซึ่งสามารถปฏิบตัิงานได้เต็มที่ก่อนปี ค.ศ. 
2020 ความสูงของดาวเทียมน าทางในวงโคจร คือ 23,222 กิโลเมตรเหนือพื้นผิวโลก ในปัจจุบนัการ
ใหบ้รกิารของดาวเทยีมกาลเิลโอมจี านวน 24 ดวงทีป่ฏบิตังิานอยู่ (European Space Agency, 2016) 

4) เป่ยโต่ว (BeiDou) หรอืคอมพาส (COMPASS) ถูกพฒันาโดยประเทศจนี ดาวเทยีมของ
เป่ยโต่วมจี านวน 35 ดวงที่ให้บรกิารระดบัภูมภิาค เริม่ปฏิบตัิการในเดอืนธนัวาคมของปี ค.ศ.2013 ดาว
เทียมเป่ยโต่วจะขยายให้ครอบคลุมทัว่โลกในสิ้นปี ค.ศ. 2020 เมื่อน าไปใช้งานได้เต็มรูปแบบจะ
ประกอบดว้ยจ านวนวงโคจรของดาวเทยีม 5 วงโคจรประจ าทีห่รอืดาวเทยีมค้างฟ้า (Geostationary Earth 
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Orbit/ GEO) จ านวนวงโคจรของดาวเทยีม 27 วงโคจรระยะปานกลาง (Medium Earth Orbit/ MEO) และ
จ านวนวงโคจรของดาวเทยีม 3 วงโคจรเฉียง (Inclined Geosynchronous Satellite Orbit/ IGSO) ความ
สงูของดาวเทยีมน าทางในวงโคจร GEO คอื 35,786 กโิลเมตรเหนือพื้นผวิโลก ความสูงของดาวเทยีมน า
ทางในวงโคจร MEO คอื 21,528 กโิลเมตรเหนือพื้นผวิโลก และความสูงของดาวเทยีมน าทางในวงโคจร 
IGSO คอื 35,786 กโิลเมตรเหนือพืน้ผวิโลก (China Satellite Navigation Office, 2015) 

5) ควิซเีอสเอส (Quasi-Zenith Satellite System/ QZSS) ถูกพฒันาโดยประเทศญี่ปุ่ น ซึ่งเป็น
ระบบน าทางดว้ยดาวเทยีมในภูมภิาคทีใ่หบ้รกิารในประเทศญี่ปุ่ น เอเชยีตะวนัออกและภูมภิาคโอเชยีเนีย 
ความสงูของดาวเทยีมน าทางในวงโคจร คอื 42,164 กโิลเมตรเหนือพืน้ผวิโลก ระบบ QZSS มแีผนในการ
พฒันาดาวเทยีมจ านวน 4 ดวงในปี ค.ศ. 2018 (Cabinet Office Government of Japan, 2017) 

6) ไออาร์เอนเอสเอส (Indian Radio Navigation Satellite System/ IRNSS) ถูกพฒันาโดย
ประเทศอนิเดยี IRNSS ใหบ้รกิารในประเทศอนิเดยีและภูมภิาคในพืน้ทีข่ยายไปประมาณ 1,500 กโิลเมตร
ทัว่ประเทศอินเดีย ความสูงของดาวเทียมน าทางในวงโคจร คือ 36,000 กิโลเมตรเหนือพื้นผิวโลก          
มจี านวนดาวเทยีมอยู่ทัง้หมด 7 ดวง (Indian Space Research Organisation, 2017) 
 
ขอ้มลูสรุปของระบบน าทางดว้ยดาวเทยีมบนพืน้โลกในปัจจุบนัแสดงดงัตารางที ่1  
ตารางท่ี 1 สรุประบบน าทางดว้ยดาวเทยีมบนพืน้โลกในปัจจุบนั  

ระบบ 
ความสูง 

ของวงโคจร 

จ านวนดาวเทียม

ในแผน
ด าเนินการ 

จ านวนดาวเทียมใน

การด าเนินการเตม็
รปูแบบ 

พื้นท่ีครอบคลุมการใช้งาน 

GPS 21,000 km 32 31 ทัว่โลก 
GLONASS 20,000 km 27 24 ทัว่โลก 

GALILEO 23,222 km 30 24 ทัว่โลก 
BeiDou 21,528 km 35 35 ทัว่โลก 

QZSS 42,164 km 4 1 
ในประเทศญีปุ่่ น เอเชยีตะวนัออกและ 

ภูมภิาคโอเชยีเนีย 

IRNSS 36,000 km 7 6 
ในประเทศอนิเดยีและภูมภิาคในพืน้ทีข่ยาย
ไปประมาณ 1,500 กโิลเมตรรอบอนิเดยี 

 

ระบบน าทางด้วยดาวเทยีมทัว่โลกหรอืในส่วนภูมิภาคทัง้หมดน้ี เมื่อเปิดด าเนินงานอย่างเต็ม
รูปแบบ ผู้ใช้บริการจะสามารถเข้าถึงการระบุต าแหน่ง การน าทางและสัญญาณมากกว่า 120 ดวง 
(European GNSS Agency, 2016) จากแนวคดิในการใชคุ้ณสมบตัทิีม่ปีระโยชน์โดยการรวมกนัของระบบ
ดาวเทียมน าทางหลาย ๆ ระบบเข้าด้วยกนัหรอืที่เรยีกว่าระบบ Multi-GNSS ท าให้มขี้อดีคอื 1) ความ
ถูกต้องในการระบุต าแหน่งทีแ่ม่นย าสงูจากจ านวนดาวเทยีมทีเ่พิม่ขึน้เมื่อเทยีบกบัความถูกต้องในการระบุ
ต าแหน่งของจีพีเอส 2) มีการปรับปรุงค่าการระบุต าแหน่งจากสัญญาณดาวเทียมแม้จะอยู่ ใน
สภาพแวดลอ้มทีไ่ม่เอื้ออ านวย (เช่น ในหุบเขา ในเมอืง ฯลฯ) 3) ช่วยเพิม่ความทนทานในการรบกวนของ
สญัญาณโดยใชค้ลื่นความถี่ทีแ่ตกต่างกนั  



วารสารวชิาการ วทิยาศาสตรแ์ละเทคโนโลย ีมหาวทิยาลยัราชภฎันครสวรรค ์                                                          5 
ปีที ่9 ฉบบัที ่10 กรกฎาคม – ธนัวาคม 2560 

 

ส าหรบัสถานะทางการตลาดและแนวโน้มในอนาคตของระบบ GNSS จากหน่วยงาน GNSS ของ
ยุโรปไดเ้ผยแพร่รายงานการตลาดครัง้ล่าสุดในเดอืนพฤษภาคม ค.ศ. 2017 (European GNSS Agency, 
2017) โดยคาดการณ์กลุ่มตลาดของ GNSS ไดแ้ก่ การบรกิารบอกต าแหน่ง งานด้านถนน การบิน รถไฟ 
การเดนิเรอื การเกษตร การส ารวจ การก าหนดและเทยีบเวลา รวมทัง้เครื่องรบัสญัญาณและอุปกรณ์ที่ใช้
ระบบ GNSS เพื่อการระบุต าแหน่งเป็นส าคญั พบว่า อุปกรณ์ทีต่ดิตัง้ระบบ GNSS ถูกน ามาใชง้านทัว่โลก
จ านวน 5.8 พนัล้านเครื่องในปีค.ศ. 2017 และคาดการณ์ว่าในปี ค.ศ. 2020 จะมอุีปกรณ์ GNSS ใช้อยู่
ประมาณ 8.0 พนัลา้นเครื่อง อกีทัง้การใช้งานในโทรศพัท์สมาร์ทโฟนยงัคงเป็นแพลตฟอร์มที่ได้รบัความ
นิยมและมกีารเขา้ถงึมากทีสุ่ดโดยในปี ค.ศ. 2017 มปีระมาณ 5.4 พนัล้านเครื่อง ตามด้วยอุปกรณ์ที่ใช้ใน
แอพพลเิคชัน่บรกิารบอกพกิดัต าแหน่งบนทอ้งถนน (Location-Based Services) ที่มใีช้งานประมาณ 380 
ล้านเครื่อง ซึ่งเพิม่ขึ้นจากการเติบโตของตลาดในระบบยานพาหนะ (In-Vehicle System) และกฎหมาย
ของสหภาพยุโรปเกีย่วกบัระบบแจง้อุบตัเิหตุบนถนน (eCall) ยิง่ไปกว่านัน้ ระบบเชื่อมต่อยานพาหนะและ
การขบัขี่อัตโนมัติจะเป็นตัวผลักดันการเติบโตของตลาดในการน าระบบ GNSS ไปใช้งานส าหรับ
แอพพลเิคชัน่ทางถนนและระบบ Multi-GNSS ในโทรศพัท์สมาร์ทโฟนรุ่นใหม่ (เช่น Aquaris X5 Plus, 
Huawei Mate 9/Mate 9 pro, Sony Xperia XZ Premium, Huawei (P10, P10 plus), Samsung (S8)  
(European GNSS Agency, 2017) และ Sony Xperia S, Samsung Galaxy Note N7100, Apple 
iPhone5 พบในการวจิยัของ Musulin et al. (2014) เป็นโทรศพัท์สมาร์ทโฟนที่สามารถรองรบัการพฒันา
แอพพลเิคชัน่ใหม่ ๆ นอกเหนือจากแอพพลเิคชนัการน าทางหรอืแอพพลเิคชนัแผนที่เหมอืนทีผ่่านมา 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 1 เครื่องรบัสญัญาณและชปิเซต็ทีส่ามารถใชง้านไดต้ัง้แต่ 1, 2, 3 และ 4 ระบบ  

                        ทีม่า: European GNSS Agency (2016) 
 
ในการวิเคราะห์ความสามารถของเครื่องรบัสญัญาณ GNSS และชิปเซ็ตที่แสดงในภาพที่ 1 

พบว่า มากกว่ารอ้ยละ 60 ของเครื่องรบัสญัญาณและชปิเซต็สามารถสนบัสนุนการใชง้านได้อย่างน้อยสอง
ระบบกลุ่มดาวเทยีม และมากกว่าร้อยละ 20 สนับสนุนการใช้งานได้ทัง้สี่ระบบกลุ่มดาวเทยีม (European 
GNSS Agency, 2016) แสดงใหเ้หน็ว่าเครื่องรบัสญัญาณมคีวามสามารถในการรบัสญัญาณระบบ Multi-
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GNSS ได้ ท าให้ในอนาคตข้างหน้านักวิจยัสามารถน าข้อมูลการระบุต าแหน่งที่แม่นย าจากเครื่องรับ
สญัญาณระบบ Multi-GNSS มาใชป้ระโยชน์เพื่อสรา้งสรรคแ์ละพฒันาแอพพลเิคชัน่ส าหรบังานด้านต่าง ๆ 
เช่น สมารต์ซติี้ (Smart city) หรอืเมอืงอจัฉรยิะ ข้อมูลขนาดใหญ่ (Big Data) ข้อมูลสุขภาพบนโทรศพัท ์
(Mobile Health) เทคโนโลยคีวามเป็นจรงิเสมอืน (Augmented Reality) การขนส่งต่อเน่ืองหลายรูปแบบ 
(Multimodal Transport) และเทคโนโลยีอินเตอร์เน็ตที่เชื่อมอุปกรณ์และเครื่องมือต่าง ๆ ( Internet-of-
Thing) เป็นต้น 
 

เครือข่ายองคก์รระบบดาวเทียมน าทางทัว่โลกหลายระบบ (Multi-GNSS Network) 
 เครอืข่ายองคก์รระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ เช่น สถาบนัให้บรกิารข้อมูล GNSS 
นานาชาติ (International GNSS Service/ IGS) (The International GNSS Servic e, 2017) ได้เปิดการ
เข้าถึงข้อมูล GNSS ตัง้แต่ปี ค.ศ. 2014 เป็นต้นมา ข้อมูลเหล่าน้ีสามารถน ามาใช้งานในการพฒันา
แอพพลิเคชัน่ในทางวทิยาศาสตร์ การศกึษาและเชงิพาณิชย์ หน่วยงาน IGS ยงัให้ข้อมูล GNSS ที่มี
คุณภาพสงูเพื่อน ามาใชอ้้างองิในการระบุต าแหน่งทีแ่ม่นย า เช่น การสงัเกตความเปลีย่นแปลงของโลกและ
การวิจัย การระบุต าแหน่งการเดินเรือ เวลาและการใช้งานด้านอื่น ๆ ที่เ ป็นป ระโยชน์ต่อชุมชน
วิทยาศาสตร์และสังคม ส าหรับศูนย์วิเคราะห์ข้อมูล MGEX (Multi-GNSS Experiment) (The 
International GNSS Service, 2017) ได้รบัการจดัตัง้ขึ้นโดยสถาบัน IGS เพื่อติดตามตรวจสอบและ
วเิคราะห์สญัญาณ GNSS ที่มอียู่ทัง้หมด ประกอบด้วยสญัญาณของดาวเทยีม BeiDou Galileo QZSS  
IRNSS GPS GLONASS และเอสบาส (Satellite Based Augmentation/ SBAS) ศูนย์วเิคราะห์ข้อมูล 
MGEX แสดงคุณลกัษณะของดาวเทยีมและสญัญาณใหม่เพื่อเปรยีบเทยีบประสทิธภิาพของอุปกรณ์และ
พฒันาซอฟต์แวรใ์นการจดัการขอ้มลูระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ สถาบนั IGS จะขยายศูนย์
ใหค้รอบคลุมเพื่อตรวจตดิตามและวเิคราะหส์ญัญาณ ปัจจุบนัเครอืข่าย MGEX ของ IGS ทีใ่ชร้ะบบ Multi-
GNSS มสีถานีจ านวน 188 สถานีในเดอืนพฤษภาคม ค.ศ. 2017 และสถานีอื่น ๆ เช่น สถานีเพื่อการ
ทดลองของ MGEX ม ี5 สถานี สถานี IGS08 ม ี91 สถานี สถานี IGS ม ี506 สถานี 
 นอกจากน้ีเครอืข่าย MGM-Net (Multi-GNSS Monitoring Network/ MGM-Net) เป็นเครอืข่าย
ในการติดตาม Multi-GNSS เพื่อเพิ่มความถูกต้องในการก าหนดวงโคจรที่แม่นย า (Precise Orbit 
Determination/ POD) โดยใช้วงโคจรและสญัญาณนาฬิกาของ QZSS ที่มกีารปรบัปรุงค่าความถูกต้อง
ส าหรบัการก าหนดต าแหน่งจุดเดี่ยวด้วยความละเอียดสูง (Precise Point Positioning/ PPP) นอกจากน้ี
ยงัขยายฟังกช์นัการท างานของ POD ในปัจจุบนั เพื่อเพิม่ความสามารถของระบบ GPS QZSS และระบบ 
Multi-GNSS (Japan Aerospace Exploration Agency, 2015) สถานีของ MGM-Net มจี านวน 86 สถานี 
(ขอ้มลูในเดอืนพฤษภาคม ค.ศ.2015) 
 

แอพพลิเคชัน่ระบบดาวเทียมน าทางทัว่โลกหลายระบบ (Multi-GNSS Applications) 
 แอพพลเิคชัน่ที่ใช้ข้อมูลการระบุต าแหน่งจากระบบ Multi-GNSS ถูกพฒันาและน าเสนออย่าง
ต่อเน่ือง ที่ผ่านมามผีู้ศกึษาวิจยัประยุกต์ใช้ระบบ Multi-GNSS กบังานประเภทต่าง ๆ ส าหรบับทความน้ี
แบ่งแอพพลเิคชัน่ออกเป็น 5 ประเภท ได้แก่ 1) การจดัการป้องกนัและบรรเทาสาธารณภัย (Disaster 
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Mitigation and Management) 2) การบรกิารบอกต าแหน่ง (Location-based Services) 3) การเกษตร
ความแม่นย าสูง (Precise Agriculture)  4) แนะน าหรือควบคุมเครื่องจกัรและการส ารวจ (Construction 
machine guidance/control and survey) และ 5) ระบบการขนส่งอัจฉริยะ (Intelligence Transportation 
Systems) ดงัแสดงในภาพที ่2 
  

ภาพท่ี 2 อนิโฟกราฟฟิกของแอพพลเิคชัน่ทีใ่ชร้ะบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ 
 

การประยกุต์ใช้ระบบ Multi-GNSS กบังานประเภทต่าง ๆ ตามความต้องการ มีรายละเอียดดงัน้ี 
1. การป้องกนัและบรรเทาสาธารณภยั (Disaster Mitigation and Management) เช่น งาน

ตรวจสอบสนึาม ิงานอุตุนิยมวทิยา งานตดิตามและเฝ้าระวงัโครงสรา้งตกึหรอืสะพาน และงานตรวจวดัน ้า
ทะเลภายในประเทศ มรีายละเอยีดดงัน้ี 

1.1 การตรวจสอบสึนามิ (Tsunami monitoring) การประยุกต์ใช้ระบบระบุพกิดัต าแหน่ง
ความละเอียดสูงจากสญัญาณดาวเทียมกบัระบบเตือนภยัสนึามลิ่วงหน้าในทะเลจนีใต้ ดงัแสดงในงานวจิยั
ของ Chen et al. (2015) เป็นการระบุต าแหน่งจากระบบดาวเทยีม BeiDou และระบบดาวเทยีม BeiDou กบั
ระบบ GPS ในภูมภิาคเอเชยีแปซฟิิก เมื่อใช้ระบบดาวเทยีม BeiDou ร่วมกบัระบบดาวเทยีม GPS พบว่า
ความถูกต้องในการระบุต าแหน่งตามแนวนอนประมาณ 0.7 เซนติเมตร ความถูกต้องในแนวตัง้ประมาณ 
1.0 ถงึ 2.0 เซนตเิมตร ซึง่คลา้ยคลงึกบังานวจิยัของ Yu (2015) ที่มกีารประยุกต์ใช้งานตรวจสอบคลื่นสนึาม ิ
โดยใช้ทศิทางที่แพร่กระจาย (Propagation direction) ความเรว็ที่แพร่กระจาย (Propagation speed) และ
ความยาวคลื่น (Wavelength) โดยใช้ GNSS วดัความสูงของพื้นผวิทะเล เพื่อติดตามการสะท้อนสญัญาณ
จากพืน้ผวิทะเลของสญัญาณ GNSS  

1.2 งานอุตุนิยมวิทยา (Meteorology) งานวจิยัของ Li et al. (2015) ประยุกต์ใช้ Multi 
GNSS กบังานอุตุนิยมวทิยาเพื่อค้นหาการเปลี่ยนแปลงปรมิาณไอน ้าในบรรยากาศแบบเวลาจรงิจากข้อมูล
ระบบดาวเทียม BeiDou, Galileo GLONASS และ GPS เพื่อปรบัปรุงการพยากรณ์และติดตามการ
เปลีย่นแปลงสภาพอากาศทีเ่กดิขึน้ในสภาวะปัจจุบนั พบว่าความถูกต้องในการระบุต าแหน่งอยู่ที่ 1.0 – 1.5 
มลิลเิมตร ส าหรบัใช้ในการค านวณค่าไอน ้ารวมในบรรยากาศซึ่งผลจากค่าความถูกต้องที่เพิม่ขึ้นและความ
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น่าเชื่อถือสูงน้ี สามารถน าไปประยุกต์ใช้ในระบบตรวจวัดชัน้บรรยากาศส าหรับ งานอุตุนิยมวิทยาได้
เช่นเดยีวกบังานวจิยัของ Rohm et al. (2014) 

1.3 งานติดตามและเฝ้าระวงัโครงสร้างตึกหรือสะพาน (Structural health monitoring) 
งานวจิยัของ Wrona et al. (2014) ได้พฒันาระบบตรวจวดัส าหรบัแอพพลเิคชัน่ในการติดตามและเฝ้า
ระวงัโครงสร้างปล่องไฟของโรงงานไฟฟ้าจากระบบ Multi-GNSS โดยติดตัง้เครื่องรบัสญัญาณและใช้
เทคนิคการรงัวดัแบบจลน์ในทนัท ี(Real Time Kinematic/RTK) เพื่อเพิม่ความแม่นย าในการระบุต าแหน่ง 
ผลการทดสอบตลอดระยะเวลา 5 ปี พบว่า มคีวามถูกต้องในการระบุต าแหน่งประมาณ 0.5 - 1 เซนตเิมตร  

1.4 การใช้ GNSS กบังานวดัน ้าทะเล ส าหรบังานวจิยัของ Kriechbaumer et al. (2015) 
ได้ศึกษาการประมวลผลภาพจากกล้องสเตริโอส าหรับการระบุต าแหน่งเรือส ารวจอัตโนมตัิในการ
ประยุกต์ใชใ้นงานตรวจวดัน ้าทะเล ผลการทดลองพบว่า มคีวามถูกต้องในการระบุต าแหน่งเฉลี่ย ±0.067 
เมตร 

2. การบริการบอกต าแหน่ง (Location-based Services) เช่น งานบรกิารบอกต าแหน่ง งาน
น าทางส าหรบัคนเดนิถนน งานบรกิารขอ้ความฉุกเฉิน งานระบุต าแหน่งป่าไมแ้ละงานตรวจสอบโครงสรา้ง
พืน้ฐาน มรีายละเอยีดดงัน้ี 

2.1 การบริการบอกต าแหน่ง (Location-based Services) งานวจิยัของ Musulin et al. 
(2014) ศึกษาประสิทธิภาพการท างานในการระบุต าแหน่งในพื้นที่ชายฝัง่ทะเลของภูมิภาคดลัเมเชีย
ตอนกลางโดยใชร้ะบบน าทางด้วยดาวเทยีมของ GPS และ GLONASS ที่อยู่ในโทรศพัท์สมาร์ทโฟน ผล
การทดลองพบว่า ความแม่นย าในการระบุต าแหน่งเพิ่มขึ้นเมื่อใช้เทคนิคร่วมกนัระหว่าง GPS และ 
GLONASS มค่ีาเฉลี่ยความผดิพลาดในการระบุต าแหน่งตามแนวนอนระหว่าง 2.18 - 4.18 เมตร คล้าย
กบังานวจิยัของ Guo et al. (2015) ไดม้กีารผสานระบบดาวเทยีมน าทางของ BeiDou และ GPS เพื่อระบุ
ต าแหน่งอกีดว้ย 

2.2 การน าทางส าหรบัคนเดินถนน (Pedestrian Navigation) งานวจิยัของ Hsu et al. 
(2016) ได้ศกึษาวธิกีารระบุต าแหน่งคนเดนิถนนจากโมเดล 3 มิติโดยใช้ระบบ GPS GLONASS และ 
QZSS ซึ่งในปัจจุบันเครื่องรบัสญัญาณระบบน าทางด้วยดาวเทียม (GNSS) ที่มีราคาถูกไม่สามารถ
ค านวณต าแหน่งไดอ้ย่างแม่นย า งานวจิยัน้ีจงึพฒันาวธิกีารปรบัปรุงแก้ไขการระบุต าแหน่งโดยใช้โมเดล
การสร้างเมอืง 3 มติิและจ าลองสถานการณ์การติดตามต าแหน่งเพื่อลดผลกระทบจากสญัญาณสะท้อน
กลบั พบว่าวธิกีารที่น าเสนอโดยใช้ดาวเทยีม GLONASS และ QZSS แสดงให้เหน็ความถูกต้องในการ
ระบุต าแหน่งประมาณ 4.4 เมตรทีถู่กน าไปใชใ้นเขตเมอืงทีม่ตีกึสงู 

2.3 ระบบการให้บริการข้อความฉุกเฉิน (Emergency message service) งานวจิยัของ 
Iwaizumi et al. (2014) ไดพ้ฒันาระบบการใหบ้รกิารขอ้ความฉุกเฉินแจง้เตอืนภยัพบิตัิในเขตเมอืงภายใต้
ความร่วมมอืระหว่างสหภาพยุโรปและญีปุ่่ นทีส่ามารถส่งสญัญาณและข้อความได้อย่างต่อเน่ือง ซึ่งการใช้
บริการข้อความฉุกเฉินผ่านระบบ GNSS เป็นการสื่อสารผ่านดาวเทียมและโทรศพัท์มอืถือที่มีความ
ยดืหยุ่นสูงโดยไม่ขึ้นอยู่กบัโครงสร้างพื้นฐานของภาคพื้นดนิหากระบบภาคพื้นดนิเกดิปัญหาการสื่อสาร
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ผ่านดาวเทยีมจะมคีวามน่าเชื่อถือกว่าและมคีวามรวดเรว็ในการกระจายข้อมูลไปยงัสถานที่ต่าง ๆ ของ
ผูใ้ชง้านโทรศพัทม์อืถอืโดยมตี้นทุนในการด าเนินงานทีต่ ่ากว่าเมื่อเทยีบกบัระบบอื่น ๆ 

2.4 การระบุต าแหน่งในงานป่าไม้ (Forestry applications) งานวจิยัของ Garnero and 
Caresio (2014) ไดท้ดสอบอุปกรณ์ MobileMapper120 ในการรบัสญัญาณดว้ยดาวเทยีมเพื่อระบุต าแหน่ง
ส าหรบัการใช้งานในแอพพลิเคชัน่ด้านงานป่าไม้ พบว่า เมื่อใช้ระบบ GPS ร่วมกบั GLONASS และ 
SBAS หรอื Satellite-Based Augmentation System ซึง่ใชเ้ครอืข่ายดาวเทยีมภาคพื้นดนิ ในการค านวณ
ความคลาดเคลื่อนเกีย่วกบัสญัญาณนาฬกิาและผลกระทบจากการเดนิทางของสญัญาณผ่านชัน้บรรยากาศ
ชัน้สงู พบว่ามค่ีาความถูกต้องในการระบุต าแหน่งตามแนวนอน 0.55 เมตร และตามแนวตัง้ 0.90 เมตร  

2.5 การระบุต าแหน่งเพ่ือตรวจสอบโครงสร้างพ้ืนฐาน (Location-Based Infrastructure 
Inspection) ในงานวจิยัของ Siebert and Teizer (2014) เสนอการท าแผนที่ 3 มติิส าหรบัส ารวจงานดนิ
โดยใชร้ะบบอากาศยานไรค้นขบั (Unmanned Aerial Vehicle/UAV) เพื่อจดัท าแผนที่ภาพถ่ายทางอากาศ
ในการส ารวจพืน้ที ่ผลการประเมนิความถูกต้องในการระบุต าแหน่งในพืน้ทีต่่าง ๆ จากจ านวนภาพถ่าย 64 
ภาพ มกีารรงัวดับนภาพถ่ายทีใ่หค้วามถูกต้องเชงิต าแหน่งเฉลี่ยตามแนวนอนประมาณ 2 เซนติเมตร และ 
6 เซนตเิมตรตามแนวตัง้ 

3. การเกษตรความแม่นย าสงู (Precise Agriculture) เช่น งานเกษตรความแม่นย าสงูและ
งานแนะน าการปลกูอตัโนมตั ิมรีายละเอยีดดงัน้ี 

 3.1 การเกษตรความแม่นย าสูง (Precise Agriculture) งานวจิยัของ Kabir et al. (2016) 
เสนอการประเมนิประสทิธภิาพการท างานของเครื่องรบัสญัญาณระบบน าทางด้วยดาวเทยีม GNSS และ 
Multi-GNSS ภายใต้เงื่อนไขในขณะเครื่องรบัสญัญาณอยู่กบัทีแ่ละในขณะเครื่องรบัสญัญาณมกีารเคลื่อนที่
ในพืน้ทีก่ารเกษตรของประเทศเกาหล ีเช่น ในพืน้ทีเ่ปิดโล่ง พืน้ทีส่วนผลไม้ และพื้นที่บนภูเขา งานวจิยัน้ี
ได้วดัความถูกต้องในการใช้เครื่องรบัสญัญาณระบบ GNSS และ Multi-GNSS ซึ่งเป็นประโยชน์ในการ
เลอืกใชเ้ครื่องรบัสญัญาณดาวเทยีมใหเ้หมาะสมกบัสภาพพืน้ทีท่างการเกษตรทีแ่ตกต่างกนั 

3.2 งานแนะน าการปลูกอัตโนมติั (Automatically guide farming) งานวจิยัของ Aini    
et al. (2014) เสนอระบบแนะน าการปลูกปาล์มน ้ามนัโดยใช้ระบบ Multi-GNSS เพื่อจดัสรรพื้นที่ทัง้หมดใน
การเพาะปลูก การวางแนวการปลูกและระยะห่างของต้นปาล์มน ้ ามันซึ่งจ าเป็นต้องมีการวางแนวให้
สอดคล้องกบัลกัษณะพื้นที่และระบบการระบายน ้า การปลูกปาล์มน ้ามนัโดยทัว่ไปจะต้องมีกระบวนการ
โพลาไรซ์ (Polarization) เพื่อให้ต้นปาล์มทุกต้นได้รบัแสงแดดมากที่สุดและสม ่าเสมอ ผลการทดลองพบว่า 
ความถูกต้องในการระบุต าแหน่งมค่ีาน้อยกว่า 1 เมตร ซึ่งใช้คนเพยีง 1 คนในการปักต าแหน่งการเพาะปลูก
ในพืน้ที ่70 x 50 ตารางเมตรและใชเ้วลา 290 นาทซีึง่เรว็กว่าการใช ้GPS  

4. แนะน าหรือควบคมุเครื่องจกัรและการส ารวจ (Construction machine guidance/control and 
surveying) เช่น งานแนะน าหรอืควบคุมเครื่องจกัร และงานส ารวจ โดยมรีายละเอยีดดงัน้ี 

4.1 งานแนะน าหรือควบคุมเครื่องจกัร (Construction machine guidance/control) 
งานวจิยัของ Pérez-Ruiz et al. (2015) เสนอผลการศกึษาการป้องกนัศตัรูพชืแบบอตัโนมตัิ พบว่า ค่า
ความถูกต้องในการระบุต าแหน่งมค่ีาประมาณ 2.5 เซนติเมตร งานวจิยัของ Drenjanac et al. (2014) ใช้
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เทคนิคการระบุต าแหน่งจากสญัญาณดาวเทยีมและเครอืข่ายไรส้ายส าหรบัเครื่องจกัรการเกษตรอจัฉรยิะที่
ถูกควบคุมโดยคนและรถแทก็เตอรอ์ตัโนมตั ิผลการทดสอบในการระบุต าแหน่งพบว่า ค่าความถูกต้องใน
การระบุต าแหน่งเท่ากบั 2.4 เซนตเิมตร งานวจิยัของ Oksanen (2015) ได้พฒันาระบบน าทางส าหรบัรถ
แทรกเตอร์สี่ล้อที่ใช้ในการหว่านเมลด็แบบอตัโนมตัิ โดยมีค่าความถูกต้องในการระบุต าแหน่งอยู่ที่ +10 
เซนตเิมตร ส่วนงานวจิยัของ Vellidis et al. (2014) ได้ลดความสูญเสยีจากการขุดหลุมโดยการบงัคบัล้อ
อตัโนมตัขิองรถแทรก็เตอร ์ผลการศกึษาพบว่าการบงัคบัลอ้อตัโนมตัขิองรถแทรก็เตอรภ์ายใต้ทุก ๆ พื้นที่
สามารถระบุต าแหน่งของรถแทรก็เตอรไ์ดค่้าความถูกต้องในการระบุต าแหน่งประมาณ 2.5 เซนตเิมตร 

4.2 การส ารวจ (Surveying) งานวิจยัของ Bakuła (2012) น าเสนอวิธีการส ารวจความ
น่าเชื่อถือและการประมวลผลของระบบ Multi-GNSS ผลการทดลองพบว่า ความถูกต้องในการระบุ
ต าแหน่งมค่ีาระหว่าง 1–3 เซนติเมตรตามแนวนอนและ 1–6 เซนติเมตรตามแนวตัง้โดยรบัข้อมูลจาก
สญัญาณดาวเทยีมภายใน 1 นาท ีซึง่สญัญาณดาวเทยีมน้ีมคีวามความพรอ้มใชง้านแบบเตม็รปูแบบ 

5. ระบบการขนส่งและจราจรอจัฉริยะ (Intelligence Transportation Systems) เช่น งาน
ตรวจสอบพฤตกิรรมการขบัขีแ่ละงานน าทางในรถยนต์ มรีายละเอยีดดงัน้ี  

5.1 งานตรวจสอบพฤติกรรมการขบัข่ี (Driver Behavior Monitoring) งานวจิยัของ 
Noomwongs et al. (2014) พฒันาการตรวจจบัพฤติกรรมการขบัขี่โดยใช้เทคนิคการประมวลผลการน า
ทางแบบความแม่นย าสูง (Precise point positioning/PPP) ผลการทดสอบโดยใช้เทคนิคการน าร่องแบบ 
PPP สามารถลดความผดิพลาดในการตรวจจบัได้ 260% เมื่อใช้ระบบ GPS ลงเหลอืเพยีง 20% ส าหรบั
งานวจิยัของ Conde et al. (2015) เสนอความร่วมมอืกนัในการแลกเปลีย่นขอ้มลูและการระบุต าแหน่งของ
ยานพาหนะโดยใช้เครื่องรบัสญัญาณ Multi-GNSS (GPS/GLONASS) และการแลกเปลี่ยนข้อมูลกัน
ระหว่างยานพาหนะดว้ยกนัเอง (Vehicle-to-Vehicle/V2V) และยานพาหนะกบัโครงสร้างพื้นฐานทางถนน 
(Vehicle-to-Infrastructure/V2I) ไดผ้ลการค านวณทศิทางและมุมเอยีงแนวข้างของรถเป็นที่ยอมรบัได้และ
น่าพอใจ โดยมค่ีาความถูกต้องในการระบุต าแหน่งของยานพาหนะตามเส้นทางการทดสอบได้ค่าเฉลี่ย
น้อยกว่า 0.8 เมตร 

5.2 งานน าทางในรถยนต์ (Car navigation) งานวจิยัของ Langer and Trommer (2014) 

ใชร้ะบบน าทางหลายดาวเทยีม (Multi-GNSS) เพื่อทดสอบประสทิธภิาพการน าทางของรถยนต์จากระบบ

ดาวเทยีมน าทางต่าง ๆ ไดแ้ก่ 1) GPS และ GLONASS 2) GPS และ GALILEO 3) GPS  4) GLONASS 

และ GALILEO  โดยระบบดาวเทยีมน าทางทีใ่ชใ้นการประเมนิผลการท างานของรถยนต์ในขณะเคลื่อนที่

ในสภาพแวดลอ้มทีอ่ยู่ในเขตเมอืง พบว่า การใชร้ะบบดาวเทยีมน าทาง GPS และ GALILEO ให้ค่าความ

ถูกต้องที่ดกีว่าซึ่งมค่ีาความถูกต้องในการระบุต าแหน่งประมาณ 1.71 เมตร และมกีารปรบัปรุงความ

แม่นย าในการระบุต าแหน่งตามแนวทางโคง้ดงัเช่นงานวจิยัของ Clausen et al. (2015) จากงานวจิยัที่ผ่าน

มา พบว่า การระบุต าแหน่งดว้ยความแม่นย าสงูมคีวามส าคญัส าหรบัแอพพลเิคชัน่ทัง้ 5 ประเภท ในแต่ละ

แอพพลิเคชัน่นัน้ต้องการความแม่นย าส าหรบัการระบุต าแหน่งที่แตกต่างกนัในบทความน้ีจงึสรุปความ

แม่นย าในการระบุต าแหน่งของแอพพลเิคชัน่ระบบ Multi-GNSS ออกเป็น 3 ระดบั ได้แก่ ความแม่นย า
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น้อยกว่า 2 เซนตเิมตร ระหว่าง 2 เซนตเิมตรถงึ 1 เมตร และมากกว่า 1 เมตร ในระดบัที่ 1 ความแม่นย า

น้อยกว่า 2 เซนตเิมตร คอื งานดา้นการจดัการป้องกนัและบรรเทาสาธารณภยัพบใน Chen et al. (2015), 

Li et al. (2015), Rohm et al. (2014), Wrona et al. (2014) งานดา้นระบบจราจรอจัฉรยิะพบใน Clausen 

et al. (2015) งานดา้นการบรกิารบอกต าแหน่งพบใน Siebert and Teizer (2014) และงานด้านการแนะน า

หรอืควบคุมเครื่องจกัรและการส ารวจพบใน Pérez-Ruiz et al. (2015), Drenjanac et al. (2014), Vellidis 

et al. (2014), Bakuła (2012) 

ในระดบัที ่2 แอพพลเิคชัน่ทีใ่ชร้ะบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบที่ต้องการความถูกต้อง
ในการระบุต าแหน่งดว้ยความแม่นย าสงูระหว่าง 2 เซนติเมตรถึง 1 เมตร คอื งานด้านการจดัการป้องกนั
และบรรเทาสาธารณภยัพบใน Yu (2015), Kriechbaumer et al. (2015) งานดา้นการบรกิารบอกต าแหน่ง
พบใน Musulin et al. (2014), Guo et al. (2015), Garnero and Caresio (2014), Siebert and Teizer 
(2014) งานด้านการเกษตรความแม่นย าสูงพบใน Kabir et al. (2016), Aini et al. (2014) งานด้านการ
แนะน าหรอืควบคุมเครื่องจกัรและการส ารวจพบใน Oksanen (2015) และงานดา้นระบบจราจรอจัฉรยิะพบ
ใน Noomwongs et al. (2014), Conde et al. (2015) และในระดบัที่ 3 แอพพลเิคชัน่ที่ใช้ระบบดาวเทยีม
น าทางทัว่โลกหลายระบบทีต่้องการความถูกต้องในการระบุต าแหน่งดว้ยความแม่นย าสูงมากกว่า 1 เมตร 
คอื งานด้านการบรกิารบอกต าแหน่งพบในงานของ Musulin et al. (2014), Hsu et al. (2016) และงาน
ดา้นระบบจราจรอจัฉรยิะพบไดใ้นงานของ Langer and Trommer (2014) 
 

แอพพลิเคชัน่ระบบดาวเทียมน าทางทัว่โลกหลายระบบในประเทศไทย (Multi-GNSS Applications 
in Thailand) 
 ประเทศไทยมีหน่วยงานวิจยัทัง้ภาครฐัและเอกชน เช่น ศูนย์วิจ ัยยานยนต์และระบบขนส่ง
อจัฉรยิะของคณะวศิวกรรมศาสตร ์จุฬาลงกรณ์มหาวทิยาลยั บรษิทัมชิบิิกโิซระจ ากดั และห้องปฏิบตัิการ
ระบบขนส่งและจราจรอัจฉริยะ ศูนย์เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส์และคอมพิวเตอร์แห่งชาติ  ได้มีการ
ประยุกต์ใชร้ะบบ Multi-GNSS เพื่อพฒันาแอพพลเิคชัน่ต่าง ๆ ตวัอย่างเช่น การประยุกต์ใช้ระบบ Multi-
GNSS เพื่อการตรวจจบัต าแหน่งของคนเดนิถนนในระดบัช่องจราจร (Pedestrian Lanes detection) พบ
ได้ในงานวจิยัของ Andrei and Chinworapanya (2015) และเพื่อการตรวจจบัพฤติกรรมการขบัขี่ที่เสี่ยง
ต่อความปลอดภยัในการใชร้ถใชถ้นน ไดแ้ก่ การเบรกกะทนัหนั ออกตวักะทนัหนั เลีย้วรถดว้ยความเรว็สูง
และเปลี่ยนช่องจราจรกะทนัหนั พบได้ในงานวจิยัของ Thitipatanapong et al. (2015), Thitipatanapong 
et al. (2014), Phondeenana et al. (2014a), Phondeenana et al. (2014b), Noomwongs et al. (2014)  

นอกจากน้ียงัได้พฒันาเครื่องรบัสญัญาณระบบ Multi-GNSS ที่ชื่อว่า Ublox M8030 ที่สามารถ
รบัสญัญาณดาวเทยีมทัว่โลกหลายระบบจาก GPS + BeiDou + QZSS และ GPS + GLONASS + QZSS 
เพื่อน าไปติดตัง้ในยานพาหนะส าหรบัการติดตามต าแหน่งของรถ พร้อมทัง้ส่งข้อมูลในอตัรา 5 Hz ผ่าน
เทคโนโลยีอินเตอร์เน็ตที่เชื่อมอุปกรณ์เครื่องรบัสญัญาณ (Internet-of-Thing) (Thitipatanapong and 
Klongnaivai, 2016)  
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บทสรปุ 
 บทความน้ีเสนอระบบดาวเทียมน าทางทัว่โลกหลายระบบส าหรบัแอพพลิเคชัน่ที่ใช้การระบุ
ต าแหน่งดว้ยความแม่นย าสงูในงานวจิยัปัจจุบนั ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบ (Multi-GNSS) 
เป็นระบบทีส่ามารถค านวณต าแหน่ง ความเรว็และเวลาโดยรบัสญัญาณดาวเทยีมทีถู่กแพร่กระจายมาจาก
ระบบดงักล่าว ส าหรบัแอพพลเิคชัน่ทีใ่ชร้ะบบ Multi-GNSS เป็นแอพพลเิคชัน่ที่ใช้ระบบดาวเทยีมน าทาง
ทัว่โลกมากกว่า 2 ระบบขึน้ไป เช่น ระบบน าทางดาวเทยีม 2 ระบบ ระบบน าทางดาวเทยีม 3 ระบบหรอื
เป็นการติดตามสัญญาณข้อมูลจากกลุ่มดาวเทียมทัง้หมดในเวลาเดียวกัน เพื่อน ามาใช้พัฒนา
แอพพลเิคชัน่ทีม่ปีระโยชน์กบังานในทุกดา้นของชวีติทีท่นัสมยั  

บทความน้ีจงึไดท้บทวนงานวจิยัทีเ่กีย่วขอ้งกบัการน าระบบ Multi-GNSS มาใช้ในแอพพลเิคชัน่
ต่าง ๆ แบ่งออกเป็น 5 ประเภท ได้แก่ การจดัการและการบรรเทาภยัพบิตัิ การบรกิารการระบุต าแหน่ง 
การเกษตรความแม่นย าสูง การควบคุมแนะน าเครื่องจกัรและการส ารวจและระบบการขนส่งอจัฉริยะ 
ส าหรบัความแม่นย าในการระบุต าแหน่งของแอพพลเิคชัน่ระบบ Multi-GNSS แบ่งออกเป็น 3 ระดบั ได้แก่ 
แอพพลเิคชัน่ทีต่้องการความแม่นย าน้อยกว่า 2 เซนตเิมตร ระหว่าง 2 เซนตเิมตรถงึ 1 เมตร และมากกว่า 
1 เมตร จากการทบทวนงานวจิยัที่เกี่ยวข้องพบว่าแอพพลเิคชัน่ที่ใช้ระบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลาย
ระบบทีต่้องการความแม่นย าสงูในการระบุต าแหน่งน้อยกว่า 2 เซนตเิมตร คอื งานด้านการจดัการป้องกนั
และบรรเทาสาธารณภยั งานดา้นระบบจราจรอจัฉรยิะ งานด้านการบรกิารบอกต าแหน่งและงานด้านการ
แนะน าหรือควบคุมเครื่องจักรและการส ารวจ ตามล าดับ  ในประเทศไทยมีหน่วยงานที่ประยุกต์ใช้
เทคโนโลยดีาวเทียมระบบ Multi-GNSS โดยเฉพาะในงานด้านระบบการขนส่งและจราจรอจัฉริยะเพื่อ
ตรวจสอบพฤติกรรมการขับขี่และพัฒนาเครื่องรับสัญญาณระบบ Multi-GNSS ที่น าไปติดตัง้ใน
ยานพาหนะใหส้ามารถส่งขอ้มลูผ่านเทคโนโลยอีนิเตอรเ์น็ตได ้(Internet-of-Thing) 
 ในปัจจุบนั เทคโนโลยรีะบบดาวเทยีมน าทางทัว่โลกหลายระบบได้มกีารปรบัปรุงให้ดขีึ้นมากทัง้
ความพร้อมใช้งานและความถูกต้องในการระบุต าแหน่งด้วยความแม่นย าสูง ดังนั ้น การพัฒนา
แอพพลเิคชัน่ในงานประเภทต่าง ๆ จงึมคีวามต้องการใช้ข้อมูลการระบุต าแหน่งด้วยแม่นย าสูงที่แตกต่าง
กนั นอกจากน้ีเครื่องรบัสญัญาณระบบ Multi-GNSS ยงัได้มกีารพฒันาอลักอรทิมึที่ดขี ึ้นเพื่อระบุต าแหน่ง
ใหม้คีวามแม่นย าสงูและมตี้นทุนต ่า ในอนาคตขา้งหน้าอุปกรณ์เครื่องรบัสญัญาณระบบ Multi-GNSS จะมี
ความถูกต้องและมคีวามน่าเชื่อถอืมากขึน้ ซึง่เป็นสิง่ส าคญัส าหรบันกัวจิยัรุ่นใหม่เพื่อสรา้งสรรคแ์ละพฒันา
แอพพลเิคชัน่ใหม่ ๆ ไดอ้ย่างหลากหลาย 
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