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บทคดัยอ่ 
       การวจิยันี้มีวตัถุประสงค์เพื่อ 1) ศกึษาและพฒันา
เฟรมเวริก์ส าหรบัสรา้งโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 
มิติ ส าหรับการเดินทางในมหาวิทยาลัยมหาสารคาม 
(MSU–GPS) 2) พัฒนา MSU–GPS ให้ใช้งานกับ
โทรศัพท์มือถือที่ใช้ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ให้มี
ประสทิธภิาพ 3) ศกึษาความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างที่
ใช้ MSU–GPS กลุ่มตัวอย่างของการวิจัยนี้คือ 
บุคคลภายนอกทีม่บีทบาทในการติดต่อกบัมหาวทิยาลยั
มหาสารคาม จ านวน 20 คน ผลจากการวจิยัพบว่า เฟรม
เวิร์กที่ผู้วิจยัได้พัฒนาขึ้น เพื่อเป็นกรอบในการพฒันา
โปรแกรมประยุกต์แผนที่น าทาง 3 มิติ สามารถน ามา
พฒันา MSU-GPS ได ้ ซึ่ง MSU-GPS ผ่านการประเมนิ
ประสทิธภิาพโดยผูเ้ชีย่วชาญ 3 ท่าน วเิคราะหข์อ้มูลโดย
ใชม้าตรวดัแบบประเมนิค่า 5 ระดบั พบว่ามปีระสทิธภิาพ
อยู่ในระดบัด ีและกลุ่มตวัอย่างทีท่ดลองใช ้MSU-GPS มี
ความพึงพอใจอยู่ในระดบัพงึพอใจมาก MSU-GPS นี้
สามารถใชน้ าทางภายในมหาวทิยาลยัมหาสารคาม โดย
สามารถคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ี่สุดระหว่างจุดปจัจุบนัของ
ผู้ใช้ไปยังจุดหมายที่ผู้ใช้ต้องการได้ ทัง้นี้เฟรมเวิร์คที่
ผู้วิจ ัยได้ศึกษาและพัฒนาขึ้นสามารถน าไปใช้สร้าง
โปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 มติ ิส าหรบัพืน้ทีอ่ื่นๆ 
ต่อไปได ้
ค าหลกั การน าทาง โปรแกรมประยุกต ์แผนที ่3 มติ ิ
 
 
 

Abstract 
       The aim of this research is to 1) study and 
develop a framework to be used to create the 3D 
map navigation application in Mahasarakham 
University (MSU-GPS); 2) develop the effective 
MSU-GPS application on the android operating 
system to navigate the routes in Mahasarakham 
University and 3) examine the satisfaction of the 
MSU-GPS application users. The participants in this 
study consisted of 20 people who regularly 
cooperate with the MSU. The study found that the 
framework developed by the researcher could be 
implemented to create the MSU-GPS application. 
The MSU-GPS was verified by three experts. They 
analyzed it using five-point rating scale. It was rated 
with a very high score and the participants were very 
satisfied after having used the application. The 
study's outcome indicated that the MSU-GPS 
application for navigating the route in 
Mahasarakham University can support the users as 
the intelligent navigation from current position to the 
nearest route to the required destination. The 
conceptual framework developed by the researchers 
can be used to design an intelligent 3D mapping 
application to navigate the other areas as well. 
Keywords: Navigation, android application, 3D map 
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1. บทน า 
 ความก้าวหน้าของเทคโนโลยที าให้มนุษยส์ามารถ
พฒันาระบบการรบั–ส่งสญัญาณวทิยุ เป็นจุดก าเนิดให้มี 
“ระบบระบุต าแหน่งบนพื้นโลก” (Global Positioning 
System: GPS) นับได้ว่าเป็นเครื่องมือที่อ านวยความ
สะดวกในการเดินทางให้แก่ม นุษย์ได้ เ ป็นอย่างด ี
เน่ืองจาก GPS สามารถระบุพกิดัทีผู่ใ้ชต้้องการได ้อกีทัง้
ยงัสามารถค านวณหาเสน้ทางและหาระยะทางจากจุดเริม่
ไปยงัจุดหมายปลายทางที่ผู้ใช้ต้องการได้ เพื่ออ านวย
ความสะดวกแก่ผู้ใช้ไห้มากยิง่ขึน้ มนุษย์จงึมกีารพฒันา
ให ้GPS สามารถน าไปใชร้่วมกบัเครื่องมอืพกพาอื่นๆ ได ้
ดงัเช่น โทรศพัทม์อืถอื 
 ปจัจุบันโทรศัพท์มือถือเป็นปจัจัยหน่ึงที่เข้ามามี
บทบาทในการด ารงชวีติ จงึท าให้คนไทยและคนทัว่โลก
ต้องการใช้งานโทรศพัท์มอืถือมปีรมิาณเพิม่สูงขึน้อย่าง
รวดเรว็ การทีโ่ทรศพัทม์อืถือได้รบัความนิยมเพิม่สูงขึน้ 
ก่อใหเ้กดิการพฒันาระบบการท างานของโทรศพัทม์อืถอื
หลากหลายรปูแบบมากขึน้ ระบบปฏบิตักิารมอืถอืทีไ่ดร้บั
ความนิยมมากที่สุดในโลก คือ ระบบปฏิบัติการแอน
ดรอยด์ (Android Operating System: Android OS) 
เน่ืองจากโทรศัพท์และแท็บเลต (tablet) กว่าพันล้าน
เครื่องทัว่โลกใช้ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ [1] การ
พัฒนาของระบบปฏิบัติการบนโทรศัพท์มือถือช่วยให้
มนุษยส์ามารถใช ้GPS ได ้เพื่อตอบสนองความต้องการ
แก้ไขปญัหาไม่รู้เส้นทาง แต่จะใช้ระบบ GPS บน
โทรศพัท์มือถือได้นัน้ อุปกรณ์ของผู้ใช้ต้องสามารถรับ
สญัญาณ GPS ได ้และใชร้่วมกบัโปรแกรมประยุกต์แผน
ทีน่ าทาง การทีม่ผีูพ้ฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง
ขึน้ เพื่ออ านวยความสะดวกสบายและไม่คดิค่าบรกิารนัน้ 
ในปจัจุบนัมน้ีอยมาก โดยเฉพาะโปรแกรมประยุกตแ์ผนที่
น าทาง 3 มิติ นัน้จะมีราคาสูงกว่าแผนที่แบบ 2 มิต ิ
เนื่ องจากมุมมองแบบ 3 มิติ จะช่วยให้ผู้ใช้มองเห็น
สภาพแวดลอ้มที่ใกล้เคยีงกบัพื้นทีจ่รงิ ซึ่งเป็นจุดสงัเกต
ไดง้่าย อกีทัง้การพฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 
3 มติิ ผู้พฒันาต้องสร้างแบบจ าลองสภาพแวดล้อมและ
เส้นทางแบบ 3 มิติ และพัฒนาระบบค้นหาเส้นทาง
ส าหรบัพื้นทีท่ี่ต้องการใชง้าน จงึนับได้ว่าเป็นการพฒันา
เฉพาะเจาะจงในส่วนของพื้นที่นัน้ๆ อีกทัง้บุคคลที่จะ
พฒันาโปรแกรมประยุกต์ได้นัน้ ล้วนต้องอาศัยความ

เชีย่วชาญเฉพาะดา้น เพื่อพฒันาเฟรมเวริก์ (framework) 
การพัฒนาเฟรมเวิร์กจะช่วยให้นักพัฒนารุ่นต่อไป
ประหยดัเวลาในการพฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนที่น า
ทาง 3 มิติ มากขึ้น นับว่าเป็นการเปิดโอกาสให้มีการ
สรา้งโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 มติ ิส าหรบัพืน้ที่
อื่นๆ กว้างขวางมากยิ่งขึ้น โดยเฉพาะพื้นที่ที่ เ ป็น
สถานศกึษา ที่มบีุคคลภายนอกจากหน่วยงานอื่นเขา้มา
ตดิต่อเป็นจ านวนมาก ดงัเช่น มหาวทิยาลยัมหาสารคาม 
เป็นตน้ 
 ปจัจุบนัมหาวทิยาลยัมหาสารคามมศีูนย์กลางการ
บรหิารงานและหน่วยงานต่างๆ ตัง้อยู่ ณ ต าบลขามเรียง 
อ าเภอกนัทรวิชยั จงัหวดัมหาสารคาม บนเน้ือที่ 1,300 
ไร่ [2] จากอดตีจนถึงปจัจุบนัมหาวทิยาลยัมหาสารคาม
เป็นสถาบันอุดมศึกษาแห่งหนึ่ งที่มีการพัฒนาอย่าง
ต่อเนื่อง ซึง่มหาวทิยาลยัไดม้กีารสรา้งอาคารและเสน้ทาง
ที่ใช้ในการสญัจรเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ ท าให้บุคคลภายนอกที่
เข้ามาติดต่อราชการ หรือนิสิตใหม่ที่เข้ามาศึกษา ณ 
สถานศกึษาแห่งน้ี เกดิปญัหาในการเดนิทางไปจุดต่างๆ 
ภายในมหาวทิยาลยัได ้ 
 จากปญัหาที่กล่าวมาข้างต้นผู้วิจ ัยมีความสนใจ
พฒันาเฟรมเวริก์โดยใชโ้ปรแกรมส าหรบัสรา้งเกม (game 
engine) เป็นเครื่องมอืในการพฒันา แล้วใช้เฟรมเวริ์กที่
ได้พัฒนาขึ้นสร้าง MSU–GPS โดย MSU-GPS จะ
สามารถใชง้านไดก้บัโทรศพัทม์อืถอืทีใ่ช้ระบบปฏบิตักิาร
แอนดรอยด์ เพื่อใชเ้ป็นเครื่องมอืในการน าทางและแกไ้ข
ปญัหาดา้นการเดนิทางภายในมหาวทิยาลยัมหาสารคาม 
ทัง้นี้เฟรมเวริก์ทีถู่กพฒันาขึน้ จะช่วยอ านวยความสะดวก
ใหแ้ก่ผูท้ี่ต้องการสรา้งโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 
มติ ิในพืน้ทีอ่ื่นๆ ต่อไปได ้
 
2. อปุกรณ์และวิธีด าเนินการวิจยั 
2.1 กรอบแนวคิด 
 

 
รปูที ่1 กรอบแนวคดิในการพฒันา MSU-GPS 

                                                                                        

 

 จากรปูที ่1 ผูว้จิยัมแีนวคดิพฒันาเฟรมเวริก์เพื่อ
เป็นกรอบในการพฒันาโปรแกรมประยุกตแ์ผนทีน่ าทาง 3 
มติ ิโดยเฟรมเวริก์ทีพ่ฒันาขึน้ ประกอบดว้ย 
  1) การปรบัสเกลโมเดลแผนที ่3 มคิ ิ
  2) เชื่อต่อและรบัสญัญาณ GGPS 
  3) ระบบคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีส่ดุ 
2.2 ขอบเขตของการวิจยั 
 การวิจัยครัง้นี้  เพื่อศึกษาและพัฒนาเฟรมเวิร์ก
ส าหรับสร้าง MSU–GPS เพื่อใช้พัฒนา MSU–GPS 
ส าหรบังานกบัโทรศพัท์มอืถือที่ใช้ระบบปฏบิตัิการแอน
ดรอยด์ให้มปีระสทิธภิาพ และเพื่อศึกษาความพึงพอใจ
ของกลุ่มตัวอย่างที่ใช้ MSU–GPS ซึ่งกลุ่มตัวอย่างของ
การวจิยันี้คอื บุคคลภายนอกทีม่บีทบาทในการตดิต่อกบั
มหาวทิยาลยัมหาสารคาม บรเิวณอาคารบรมราชกุมาร ี
ส านกังานอธกิารบด ีและบรเิวณใกลเ้คยีง จ านวน 20 คน 
ได้มาจากการสุ่มกลุ่มตัวอย่างที่ไม่ใช้ความน่าจะเป็น 
(non-probability sampling) ใช้วิธีการคดัเลือกแบบ
เฉพาะเจาะจง (purposive selection) [3] โดยกลุ่ม
ตวัอย่างจะตอ้งใชโ้ทรศพัทม์อืถอื หรอือุปกรณ์พกพาทีใ่ช้
ระบบปฏบิตัิการแอนดรอยด์ เพื่อความเหมาะสมในการ
เกบ็รวบรวมขอ้มลู ตวัแปรทีใ่ชใ้นการศกึษา ไดแ้ก่ 
 1. ตวัแปรตน้ คอื MSU- GPS 
 2. ตวัแปรตาม ไดแ้ก่  
  1) ประสทิธภิาพของ MSU- GPS 
  2) ความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างทีใ่ช ้MSU–
GPS 
2.3 เครือ่งมือท่ีใช้ในการวิจยั 
 1. MSU-GPS 
 2. แบบประเมินประสิทธิภาพ MSU-GPS จาก
ผูเ้ชีย่วชาญ 
 3. แบบสอบถามความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างที่
ทดลองใช ้MSU-GPS 
2.4 เครือ่งมือท่ีใช้ในการพฒันาเฟรมเวิรก์และ MSU -
GPS 
 1. คอมพวิเตอรใ์ชร้ะบบปฏบิตักิาร OS X 10.9.2 มี
หน่วยประมวลผลกลาง Intel Core i5 ความเร็ว 2.4 
GHz., หน่วยความจ า 4 GB 1,333 MHz DDR3, 
ฮาร์ดดิสค์ ความจุ 500 GB, กราฟิกการ์ด Intel HD 
Graphic 3,000 384 MB  

 2. โทรศพัทม์อืถอื ยี่หอ้ HUAWEI รุ่น AssendG-
510 ใชร้ะบบปฏบิตักิารแอนดรอยด ์4.1 ขนาดหน้าจอ 
4.5 นิ้ว ความละเอยีดหน้าจอ 854 x 480 pixel หน่วย
ประมวลผลแบบ Dual core ความเร็ว 1.2 GHz 
หน่วยความจ า 512 MB มกีารรบัสญัญาณ GPS ไดท้ัง้
แบบ GPS และ A-GPS 
 3. โปรแกรม Unity เป็น Game Engine ส าหรบั
พฒันาเกมลงบนอุปกรณ์มอืถอื และ PC 
 4. โปรแกรม Autodesk Maya ส าหรบังานสร้าง
โมเดล 3 มติ ิ
 5. โปรแกรม Adobe Illustrator ใช้ในการสร้าง 
Texture 
2.5 ขัน้ตอนการพฒันาและทดสอบเฟรมเวิรก์ 
 1. ขัน้พฒันาเฟรมเวริ์กให้สามารถเชื่อมต่อและรบั
สญัญาณ GPS ได้ โดยผู้วิจยัได้ศกึษาการท างานของ
ระบบ GPS การเขียนโปรแกรมเชิงวัตถุ (Object-
Oriented Programming: OOP) และใชภ้าษาจาวา (Java 
Language) ซึง่เป็นภาษาทีส่นบัสนุนระบบปฏบิตักิารแอน
ดรอยด์ มาพัฒนาโปรแกรมประยุกต์โดยเขียนโค้ดให้
โทรศพัทม์อืถอืสามารถเชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS ได ้ 
 2. ขัน้ทดสอบความสามารถของเฟรมเวริ์กในการ
เชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS โดยเปิดใช้โปรแกรม
ประยุกต ์ดงัรปูที ่2 และแสดงผลการทดสอบในตารางที ่1 
 

 
รปูที ่2 ทดสอบการเชือ่มต่อ GPS 

 
ตารางที ่1 ผลการทดสอบความสามารถของเฟรมเวริก์ทีพ่ฒันาขึน้ 

รายการ ได้ ไม่ได้ 
ทดสอบการรบัสญัญาณ GPS √ - 
 
 3. ขัน้การพฒันาเฟรมเวิร์กให้สามารถแสดงพิกดั
ป ัจ จุ บันของผู้ ใ ช้ ไ ด้  โดยผู้ วิจ ัยน า รู ปภาพแผนที่
มหาวทิยาลยัมหาสารคาม ดงัรูปที่ 3 เขา้มาในโปรแกรม 
Unity ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ต้น เขยีนโคด้แปลงค่าละตจิูด
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1. บทน า 
 ความก้าวหน้าของเทคโนโลยที าให้มนุษยส์ามารถ
พฒันาระบบการรบั–ส่งสญัญาณวทิยุ เป็นจุดก าเนิดให้มี 
“ระบบระบุต าแหน่งบนพื้นโลก” (Global Positioning 
System: GPS) นับได้ว่าเป็นเครื่องมือที่อ านวยความ
สะดวกในการเดินทางให้แก่ม นุษย์ได้ เ ป็นอย่างด ี
เน่ืองจาก GPS สามารถระบุพกิดัทีผู่ใ้ชต้้องการได ้อกีทัง้
ยงัสามารถค านวณหาเสน้ทางและหาระยะทางจากจุดเริม่
ไปยงัจุดหมายปลายทางที่ผู้ใช้ต้องการได้ เพื่ออ านวย
ความสะดวกแก่ผู้ใช้ไห้มากยิง่ขึน้ มนุษย์จงึมกีารพฒันา
ให ้GPS สามารถน าไปใชร้่วมกบัเครื่องมอืพกพาอื่นๆ ได ้
ดงัเช่น โทรศพัทม์อืถอื 
 ปจัจุบันโทรศัพท์มือถือเป็นปจัจัยหน่ึงที่เข้ามามี
บทบาทในการด ารงชวีติ จงึท าให้คนไทยและคนทัว่โลก
ต้องการใช้งานโทรศพัท์มอืถือมปีรมิาณเพิม่สูงขึน้อย่าง
รวดเรว็ การทีโ่ทรศพัทม์อืถือได้รบัความนิยมเพิม่สูงขึน้ 
ก่อใหเ้กดิการพฒันาระบบการท างานของโทรศพัทม์อืถอื
หลากหลายรปูแบบมากขึน้ ระบบปฏบิตักิารมอืถอืทีไ่ดร้บั
ความนิยมมากที่สุดในโลก คือ ระบบปฏิบัติการแอน
ดรอยด์ (Android Operating System: Android OS) 
เนื่องจากโทรศัพท์และแท็บเลต (tablet) กว่าพันล้าน
เครื่องทัว่โลกใช้ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ [1] การ
พัฒนาของระบบปฏิบัติการบนโทรศัพท์มือถือช่วยให้
มนุษยส์ามารถใช ้GPS ได ้เพื่อตอบสนองความต้องการ
แก้ไขปญัหาไม่รู้เส้นทาง แต่จะใช้ระบบ GPS บน
โทรศพัท์มือถือได้นัน้ อุปกรณ์ของผู้ใช้ต้องสามารถรับ
สญัญาณ GPS ได ้และใชร้่วมกบัโปรแกรมประยุกต์แผน
ทีน่ าทาง การทีม่ผีูพ้ฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง
ขึน้ เพื่ออ านวยความสะดวกสบายและไม่คดิค่าบรกิารนัน้ 
ในปจัจุบนัมน้ีอยมาก โดยเฉพาะโปรแกรมประยุกตแ์ผนที่
น าทาง 3 มิติ นัน้จะมีราคาสูงกว่าแผนที่แบบ 2 มิต ิ
เนื่ องจากมุมมองแบบ 3 มิติ จะช่วยให้ผู้ใช้มองเห็น
สภาพแวดลอ้มที่ใกล้เคยีงกบัพื้นทีจ่รงิ ซึ่งเป็นจุดสงัเกต
ไดง้่าย อกีทัง้การพฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 
3 มติิ ผู้พฒันาต้องสร้างแบบจ าลองสภาพแวดล้อมและ
เส้นทางแบบ 3 มิติ และพัฒนาระบบค้นหาเส้นทาง
ส าหรบัพื้นทีท่ี่ต้องการใชง้าน จงึนับได้ว่าเป็นการพฒันา
เฉพาะเจาะจงในส่วนของพื้นที่นัน้ๆ อีกทัง้บุคคลที่จะ
พัฒนาโปรแกรมประยุกต์ได้นัน้ ล้วนต้องอาศัยความ

เชีย่วชาญเฉพาะดา้น เพื่อพฒันาเฟรมเวริก์ (framework) 
การพัฒนาเฟรมเวิร์กจะช่วยให้นักพัฒนารุ่นต่อไป
ประหยดัเวลาในการพฒันาโปรแกรมประยุกต์แผนที่น า
ทาง 3 มิติ มากขึ้น นับว่าเป็นการเปิดโอกาสให้มีการ
สรา้งโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 มติ ิส าหรบัพืน้ที่
อื่นๆ กว้างขวางมากยิ่งขึ้น โดยเฉพาะพื้นที่ที่ เ ป็น
สถานศกึษา ที่มบีุคคลภายนอกจากหน่วยงานอื่นเขา้มา
ตดิต่อเป็นจ านวนมาก ดงัเช่น มหาวทิยาลยัมหาสารคาม 
เป็นตน้ 
 ปจัจุบนัมหาวทิยาลยัมหาสารคามมศีูนย์กลางการ
บรหิารงานและหน่วยงานต่างๆ ตัง้อยู่ ณ ต าบลขามเรียง 
อ าเภอกนัทรวิชยั จงัหวดัมหาสารคาม บนเนื้อที่ 1,300 
ไร่ [2] จากอดตีจนถึงปจัจุบนัมหาวทิยาลยัมหาสารคาม
เป็นสถาบันอุดมศึกษาแห่งหนึ่ งที่มีการพัฒนาอย่าง
ต่อเนื่อง ซึง่มหาวทิยาลยัไดม้กีารสรา้งอาคารและเสน้ทาง
ที่ใช้ในการสญัจรเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ ท าให้บุคคลภายนอกที่
เข้ามาติดต่อราชการ หรือนิสิตใหม่ที่เข้ามาศึกษา ณ 
สถานศกึษาแห่งน้ี เกดิปญัหาในการเดนิทางไปจุดต่างๆ 
ภายในมหาวทิยาลยัได ้ 
 จากปญัหาที่กล่าวมาข้างต้นผู้วิจ ัยมีความสนใจ
พฒันาเฟรมเวริก์โดยใชโ้ปรแกรมส าหรบัสรา้งเกม (game 
engine) เป็นเครื่องมอืในการพฒันา แล้วใช้เฟรมเวริ์กที่
ได้พัฒนาขึ้นสร้าง MSU–GPS โดย MSU-GPS จะ
สามารถใชง้านไดก้บัโทรศพัทม์อืถอืทีใ่ช้ระบบปฏบิตักิาร
แอนดรอยด์ เพื่อใชเ้ป็นเครื่องมอืในการน าทางและแกไ้ข
ปญัหาดา้นการเดนิทางภายในมหาวทิยาลยัมหาสารคาม 
ทัง้นี้เฟรมเวริก์ทีถู่กพฒันาขึน้ จะช่วยอ านวยความสะดวก
ใหแ้ก่ผูท้ีต่้องการสรา้งโปรแกรมประยุกต์แผนทีน่ าทาง 3 
มติ ิในพืน้ทีอ่ื่นๆ ต่อไปได ้
 
2. อปุกรณ์และวิธีด าเนินการวิจยั 
2.1 กรอบแนวคิด 
 

 
รปูที ่1 กรอบแนวคดิในการพฒันา MSU-GPS 

                                                                                        

 

 จากรปูที ่1 ผูว้จิยัมแีนวคดิพฒันาเฟรมเวริก์เพื่อ
เป็นกรอบในการพฒันาโปรแกรมประยุกตแ์ผนทีน่ าทาง 3 
มติ ิโดยเฟรมเวริก์ทีพ่ฒันาขึน้ ประกอบดว้ย 
  1) การปรบัสเกลโมเดลแผนที ่3 มคิ ิ
  2) เชื่อต่อและรบัสญัญาณ GGPS 
  3) ระบบคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีส่ดุ 
2.2 ขอบเขตของการวิจยั 
 การวิจัยครัง้นี้  เพื่อศึกษาและพัฒนาเฟรมเวิร์ก
ส าหรับสร้าง MSU–GPS เพื่อใช้พัฒนา MSU–GPS 
ส าหรบังานกบัโทรศพัท์มอืถือที่ใช้ระบบปฏบิตัิการแอน
ดรอยด์ให้มปีระสทิธภิาพ และเพื่อศึกษาความพึงพอใจ
ของกลุ่มตัวอย่างที่ใช้ MSU–GPS ซึ่งกลุ่มตัวอย่างของ
การวจิยันี้คอื บุคคลภายนอกทีม่บีทบาทในการตดิต่อกบั
มหาวทิยาลยัมหาสารคาม บรเิวณอาคารบรมราชกุมาร ี
ส านกังานอธกิารบด ีและบรเิวณใกลเ้คยีง จ านวน 20 คน 
ได้มาจากการสุ่มกลุ่มตัวอย่างที่ไม่ใช้ความน่าจะเป็น 
(non-probability sampling) ใช้วิธีการคดัเลือกแบบ
เฉพาะเจาะจง (purposive selection) [3] โดยกลุ่ม
ตวัอย่างจะตอ้งใชโ้ทรศพัทม์อืถอื หรอือุปกรณ์พกพาทีใ่ช้
ระบบปฏบิตัิการแอนดรอยด์ เพื่อความเหมาะสมในการ
เกบ็รวบรวมขอ้มลู ตวัแปรทีใ่ชใ้นการศกึษา ไดแ้ก่ 
 1. ตวัแปรตน้ คอื MSU- GPS 
 2. ตวัแปรตาม ไดแ้ก่  
  1) ประสทิธภิาพของ MSU- GPS 
  2) ความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างทีใ่ช ้MSU–
GPS 
2.3 เครือ่งมือท่ีใช้ในการวิจยั 
 1. MSU-GPS 
 2. แบบประเมินประสิทธิภาพ MSU-GPS จาก
ผูเ้ชีย่วชาญ 
 3. แบบสอบถามความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างที่
ทดลองใช ้MSU-GPS 
2.4 เครือ่งมือท่ีใช้ในการพฒันาเฟรมเวิรก์และ MSU -
GPS 
 1. คอมพวิเตอรใ์ชร้ะบบปฏบิตักิาร OS X 10.9.2 มี
หน่วยประมวลผลกลาง Intel Core i5 ความเร็ว 2.4 
GHz., หน่วยความจ า 4 GB 1,333 MHz DDR3, 
ฮาร์ดดิสค์ ความจุ 500 GB, กราฟิกการ์ด Intel HD 
Graphic 3,000 384 MB  

 2. โทรศพัทม์อืถอื ยี่หอ้ HUAWEI รุ่น AssendG-
510 ใชร้ะบบปฏบิตักิารแอนดรอยด ์4.1 ขนาดหน้าจอ 
4.5 นิ้ว ความละเอยีดหน้าจอ 854 x 480 pixel หน่วย
ประมวลผลแบบ Dual core ความเร็ว 1.2 GHz 
หน่วยความจ า 512 MB มกีารรบัสญัญาณ GPS ไดท้ัง้
แบบ GPS และ A-GPS 
 3. โปรแกรม Unity เป็น Game Engine ส าหรบั
พฒันาเกมลงบนอุปกรณ์มอืถอื และ PC 
 4. โปรแกรม Autodesk Maya ส าหรบังานสร้าง
โมเดล 3 มติ ิ
 5. โปรแกรม Adobe Illustrator ใช้ในการสร้าง 
Texture 
2.5 ขัน้ตอนการพฒันาและทดสอบเฟรมเวิรก์ 
 1. ขัน้พฒันาเฟรมเวริ์กให้สามารถเชื่อมต่อและรบั
สญัญาณ GPS ได้ โดยผู้วิจยัได้ศกึษาการท างานของ
ระบบ GPS การเขียนโปรแกรมเชิงวัตถุ (Object-
Oriented Programming: OOP) และใชภ้าษาจาวา (Java 
Language) ซึง่เป็นภาษาทีส่นบัสนุนระบบปฏบิตักิารแอน
ดรอยด์ มาพัฒนาโปรแกรมประยุกต์โดยเขียนโค้ดให้
โทรศพัทม์อืถอืสามารถเชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS ได ้ 
 2. ขัน้ทดสอบความสามารถของเฟรมเวริ์กในการ
เชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS โดยเปิดใช้โปรแกรม
ประยุกต ์ดงัรปูที ่2 และแสดงผลการทดสอบในตารางที ่1 
 

 
รปูที ่2 ทดสอบการเชือ่มต่อ GPS 

 
ตารางที ่1 ผลการทดสอบความสามารถของเฟรมเวริก์ทีพ่ฒันาขึน้ 

รายการ ได้ ไม่ได้ 
ทดสอบการรบัสญัญาณ GPS √ - 
 
 3. ขัน้การพฒันาเฟรมเวิร์กให้สามารถแสดงพิกดั
ป ัจ จุ บันของผู้ ใ ช้ ไ ด้  โดยผู้ วิจ ัยน า รู ปภาพแผนที่
มหาวทิยาลยัมหาสารคาม ดงัรูปที่ 3 เขา้มาในโปรแกรม 
Unity ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ต้น เขยีนโคด้แปลงค่าละตจิูด
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และค่าลองติจูด (Latitude, Longitude) ของจุดอ้างอิง
เริ่มต้นให้เป็นค่า (X, Z) โดยใช้สูตรการแปลงค่า
ภู มิศ าสต ร์ เ ป็ นพิกัดกริดแบบยูที เ อ็ม  ( Universal 
Transverse Mercator: UTM) [4] แลว้เขยีนโค้ดเทยีบ
บญัญตัิไตรยางศ์ให้ค่าแบบกรดิที่ได้ มคี่า (X=0, Y=0, 
Z=0)  
 

 
รปูที ่3 แผนทีม่หาวทิยาลยัมหาสารคาม 

 
 4. ขัน้ทดสอบความสามารถของเฟรมเวริ์กในการ
แสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้โดยเปิดใชโ้ปรแกรมประยุกต์
แลว้เคลื่อนทีไ่ปตามบรเิวณต่างๆ ในมหาวทิยาลยั ดงัรูป
ที่ 4 พบว่าเฟรมเวิร์กสามารถแสดงพิกดัปจัจุบนัของผู้
ใชไ้ด ้ดงัทีแ่สดงในตารางที ่2 
 

 
รปูที ่4 ทดสอบการแสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้ 

 
ตารางที ่2 ผลการทดสอบการแสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้

รายการ ได้ ไม่ได้ 
ทดสอบการแสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้ √ - 
 
 5. ขัน้การพฒันาเฟรมเวริก์ให้สามารถแสดงโมเดล
แผนที ่3 มติ ิได ้โดยผูว้จิยัไดศ้กึษาชนิดไฟลท์ีโ่ปรแกรม 
Unity รองรบัได ้แลว้สรา้งโมเดลแผนที ่3 มติ ิและทดลอง
ใส่รูปพื้นผวิ (texture) บางส่วน จากนัน้ส่งออกไฟล์เป็น

ชนิด FBX แล้วน าเขา้มาในโปรแกรม Unity เขยีนโค้ด
ควบคุมการท างานของมุมกลอ้งดว้ยการใช้น้ิวสมัผัส ซึ่ง
มุมกล้องที่แสดงในโหมด 2 มติิ ไดแ้ก่ เลื่อน ย่อ/ขยาย 
และแสดงในโหมด 3 มติ ิไดแ้ก่ เลื่อน ย่อ/ขยาย และหมุน 
 6. ขัน้การทดสอบเฟรมเวริก์ในการแสดงโมเดลแผน
ที ่3 มติ ิและการควบคุมมุมมองโดยใชน้ิ้วสมัผสั โดยเปิด
ใช้โปรแกรมประยุกต์แล้วดูการแสดงโมเดลแผนที่ 3 มติ ิ
ดงัรูปที ่5 พบว่าเฟรมเวริ์กสามารถแสดงโมเดลแผนที ่3 
มติ ิได ้ดงัทีแ่สดงในตารางที ่3 
 

 
รปูที ่5 ทดสอบการแสดงผล 3 มติ ิ

 
ตารางที ่3 ผลการทดสอบการแสดงโมเดลแผนที ่3 มติ ิ 

รายการ ได้ ไม่ได้ 
1. แสดง โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 
              มมุมอง 2 มติ ิ
2. เลือ่น โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 
3. ย่อ/ขยาย โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 
              มมุมอง 3 มติ ิ
4. เลือ่น โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 
5. ย่อ/ขยาย โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 
6. หมนุ โมเดลแผนที ่3 มติ ิ √ - 

 
 7. ขัน้การพัฒนาเฟรมเวิร์กให้สามารถค้นหา
เส้นทางที่ใกล้ที่สุดได้ โดยผู้วิจ ัยได้ศึกษาการค้นหา
เสน้ทางในสภาพแวดลอ้มแบบ 3 มติ ิ[5] และเลอืกใชก้าร
คน้หาเสน้ทางแบบ Navmeshes โดยก าหนดใชโ้มเดล 3 
มติ ิเฉพาะส่วนถนนเพื่อแสดงภาพเสน้ทางและใชใ้นการ
ค านวณเสน้ทางทีใ่กลท้ีส่ดุ 
 8. ขัน้การทดสอบเฟรมเวิร์กให้สามารถค้นหา
เสน้ทางทีใ่กลท้ีส่ดุได ้โดยก าหนดจุดปจัจุบนัและจุดหมาย
ปลอมในโปรแกรม Unity ดูผลการแสดงเส้นทางที่ใกล้
ทีส่ดุ ดงัรปูที ่6 พบว่าเฟรมเวริก์สามารถคน้หาเสน้ทางที่
ใกลท้ีส่ดุได ้ดงัทีแ่สดงในตารางที ่4 

                                                                                        

 

 
รปูที ่6 ทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด 

 
ตารางที ่4 ผลการทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด  

รายการ ได้ ไม่ได้ 
ทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด √ - 
 
2.6 ขัน้ตอนการพฒันา MSU-GPS 
 1. ออกแบบการท างานของระบบ 
 

 
รปูที ่7 ผงัการท างานของระบบ 

 
  จากรูปที่ 7 อธิบายผงัการท างานของระบบได ้
โดยเมื่อเริ่มเปิด MSU-GPS ระบบจะเชื่อมต่อและรบั

สญัญาณ GPS เพื่อแสดงต าแหน่งปจัจุบนัของผู้ใช้ หาก
โทรศพัทม์อืถอืไม่สามารถเชื่อมต่อ GPS ได ้ระบบจะน า
ค่าพิกดัล่าสุดที่ได้ แสดงเป็นต าแหน่งปจัจุบนั และผู้ใช้
ยงัคงสามารถใช้งาน MSU-GPS ได้ แต่ไม่สามารถใช้
ระบบน าทางได ้
 2. ออกแบบและพัฒนาส่วนติดต่อผู้ใช้งาน (User 
Interface: UI) ในการวจิยันี้ผู้วิจยัใช้การออกแบบแบบ
เ รี ย บ ง่ า ย  [6] เ พื่ อ เ น้ น เ รื่ อ ง ก า ร ใ ช้ ง า น ไ ด้ กั บ
โทรศพัท์มอืถือหลายแบบที่มอีุปกรณ์ฮาร์ดแวร์แตกต่าง
กนั โดยมรีายละเอยีดดงันี้ 
 

 
รปูที ่8 หน้าหลกั และ หน้าปจัจุบนั 

 
  รูปที่  8  ห น้าหลักของโปรแกรมประยุกต ์
ประกอบ 4 เมนู ไดแ้ก่ 1) เมนูเริม่ใชง้าน 2) เมนูวธิกีารใช ้
3) เมนูเกีย่วกบัผูพ้ฒันา 4) เมนูปิดโปรแกรมประยุกต์ ถดั
มาเป็นหน้าปจัจุบนั ซึง่จะแสดงจุดปจัจุบนัของผูใ้ช ้หลกั
จากผูใ้ชเ้ลอืกเขา้เมนูเริม่ใชง้าน 
 

 
รปูที ่9 หน้าคน้หาสถานที ่และ หน้าเลอืกการท างาน 

 
  รูปที่ 9 หน้าค้นหาสถานที่ จะปรากฏรายการ
สถานที่ เมื่อผู้ใชเ้ลอืกเมนูคน้หาสถานทีจ่ากหน้าปจัจุบนั 
เพื่อให้ผู้ใช้เลอืกสถานที่ที่เป็นปลายทาง ถดัมาเป็นหน้า
เลือกการท างาน จะปรากฏเมื่อผู้ใช้เลือกสถานที่ที่เป็น
ปลายทางจากหน้าค้นหาสถานที่ ระบบจะถามความ
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รปูที ่6 ทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด 

 
ตารางที ่4 ผลการทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด  

รายการ ได้ ไม่ได้ 
ทดสอบการคน้หาเสน้ทางทีใ่กลท้ีสุ่ด √ - 
 
2.6 ขัน้ตอนการพฒันา MSU-GPS 
 1. ออกแบบการท างานของระบบ 
 

 
รปูที ่7 ผงัการท างานของระบบ 

 
  จากรูปที่ 7 อธิบายผงัการท างานของระบบได ้
โดยเมื่อเริ่มเปิด MSU-GPS ระบบจะเชื่อมต่อและรบั

สญัญาณ GPS เพื่อแสดงต าแหน่งปจัจุบนัของผู้ใช้ หาก
โทรศพัทม์อืถอืไม่สามารถเชื่อมต่อ GPS ได ้ระบบจะน า
ค่าพิกดัล่าสุดที่ได้ แสดงเป็นต าแหน่งปจัจุบนั และผู้ใช้
ยงัคงสามารถใช้งาน MSU-GPS ได้ แต่ไม่สามารถใช้
ระบบน าทางได ้
 2. ออกแบบและพัฒนาส่วนติดต่อผู้ใช้งาน (User 
Interface: UI) ในการวจิยันี้ผู้วิจยัใช้การออกแบบแบบ
เ รี ย บ ง่ า ย  [6] เ พื่ อ เ น้ น เ รื่ อ ง ก า ร ใ ช้ ง า น ไ ด้ กั บ
โทรศพัท์มอืถือหลายแบบที่มอุีปกรณ์ฮาร์ดแวร์แตกต่าง
กนั โดยมรีายละเอยีดดงันี้ 
 

 
รปูที ่8 หน้าหลกั และ หน้าปจัจุบนั 

 
  รูปที่  8  ห น้าหลักของโปรแกรมประยุกต ์
ประกอบ 4 เมนู ไดแ้ก่ 1) เมนูเริม่ใชง้าน 2) เมนูวธิกีารใช ้
3) เมนูเกีย่วกบัผูพ้ฒันา 4) เมนูปิดโปรแกรมประยุกต์ ถดั
มาเป็นหน้าปจัจุบนั ซึง่จะแสดงจุดปจัจุบนัของผูใ้ช ้หลกั
จากผูใ้ชเ้ลอืกเขา้เมนูเริม่ใชง้าน 
 

 
รปูที ่9 หน้าคน้หาสถานที ่และ หน้าเลอืกการท างาน 

 
  รูปที่ 9 หน้าค้นหาสถานที่ จะปรากฏรายการ
สถานที่ เมื่อผู้ใชเ้ลอืกเมนูคน้หาสถานทีจ่ากหน้าปจัจุบนั 
เพื่อให้ผู้ใช้เลอืกสถานที่ที่เป็นปลายทาง ถดัมาเป็นหน้า
เลือกการท างาน จะปรากฏเมื่อผู้ใช้เลือกสถานที่ที่เป็น
ปลายทางจากหน้าค้นหาสถานที่ ระบบจะถามความ
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ต้องการของผู้ใช้ โดยสามารถเลือกได้ 3 ทาง ได้แก่ 1) 
น าทาง 2 ) ดแูผนที ่3) กลบั  
 

 
รปูที ่10 หน้าแสดงแผนที ่และ หน้าปิดโปรแกรมประยุกต ์

 
  รูปที่ 10 หน้าแสดงแผนที่ จะปรากฏเมื่อผู้ใช้
เลือกการท างานที่ปุ่มดูแผนที่ ระบบจะแสดงแผนที่ของ
อาคารที่เป็นปลายทาง ส่วนหน้าปิดโปรแกรมประยุกต ์
ระบบจะถามความตอ้งการปิดโปรแกรมประยุกต์ เมื่อผูใ้ช้
เลอืกเมนูปิดแอปพลเิคชนั ในหน้าหลกั 
 

 
รปูที ่11 หน้าวธิกีารใชง้าน และ หน้าเกีย่วกบัผูพ้ฒันา 

 
  รูปที่ 11 หน้าวธิกีารใช้งาน จะปรากฏเมื่อผู้ใช้
เลอืกเมนู วธิกีารใช ้ในหน้าหลกั เพื่อแสดงวธิกีารใชง้าน
โปรแกรมประยุกต์ ส่วนหน้าเกีย่วกบัผู้พฒันา จะปรากฏ
เมื่อผู้ใช้เลือกเมนู เกี่ยวกับผู้พัฒนา ในหน้าหลัก เพื่อ
แสดงรายละเอยีดและช่องทางตดิต่อกบัผูพ้ฒันา 
 3. สร้างโมเดล 3 มติิ และใส่ Texture โดยแยก
โมเดลออกเป็น 2 ส่วน คอื 1) สิง่ปลูกสร้าง 2) ถนน ซึ่ง
อ้ า ง อิ ง สัดส่ ว นตามรูปภาพแผนที่ มห าวิท ยาลัย
มหาสารคาม 
 

 
รปูที ่12 สรา้งโมเดล 3 มติ ิในโปรแกรม Autodesk Maya 

 
 4. สง่ออกไฟลโ์มเดล 3 มติ ิในการวจิยันี้ผูว้จิยัเลอืก
ส่งออกเป็นไฟล์ FBX ที่รวม Texture ไว้ในไฟล์ เพื่อ
ความสะดวกในการใชง้านจากโปรแกรม Unity  
 5. น าโมเดลแผนที ่3 มติ ิเขา้มาในโปรแกรม Unity 
เพื่ อก าหนดจุดอ้างอิง เริ่มต้น โดยก าหนดให้พิกัด
จุดอา้งองิมคี่า (X=0, Y=0, Z=0) ดงัรปูที ่13 
 

 
รปูที ่13 ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ตน้ 

 
 6. ทดสอบการแสดงต าแหน่งปจัจุบันของผู้ใช ้
พบว่าแสดงต าแหน่งคลาดเคลื่อน (ดงัรูปที่ 14) ผูว้จิยัจงึ
เพิม่จุดอา้งองิ จ านวน 14 จุด กระจายทัว่แผนที่ (ดงัรูปที ่
15) เพื่อเพิม่ความแม่นย าในการแสดงต าแหน่ง 
 

 
รปูที ่14 แสดงต าแหน่งคลาดเคลือ่น 

                                                                                        

 

รปูที ่15 ก าหนดจุดอา้งองิเพิม่ จ านวน 14 จุด 
 
 7. ก าหนดใช้โมเดลส่วนถนนเป็นข้อมูลส าหรบัใช้
คน้หาเสน้ทางแบบ Navmeshes ดงัรปูที ่16 
 

 
รปูที ่16 ก าหนดใชโ้มเดลถนนเป็นขอ้มลูส าหรบัคน้หาเสน้ทาง 

 
 8. ส่งออกไฟล์จากโปรแกรม Unity ให้เป็นไฟล์
ส าหรบัติดตัง้โปรแกรมประยุกต์ในโทรศพัท์มือถือที่ใช้
ระบบปฏบิตักิารแอนดรอยด ์(ไฟล ์.apk) เพื่อทดสอบการ
ท างานของโปรแกรมประยุกต ์
 9. ตรวจสอบขอ้ผดิพลาด โดยทดลองใช้โปรแกรม
ประยุกตด์ว้ยตวัผูว้จิยัเอง และแกไ้ขขอ้ผดิพลาดทีพ่บ 
 10. น าโปรแกรมประยุกต์ให้ประธานกรรมการ
ควบคุมวิทยานิพนธ์หาข้อผิดพลาดและรับค าแนะน า
เพิ่มเติม แก้ไขและปรบัปรุงตามค าแนะน าของประธาน
กรรมการควบคุมวทิยานิพนธ ์
 

2.7 ขัน้การน าเฟรมเวิรก์ไปใช้ 
 

 
รปูที ่17 ข ัน้ตอนการน าเฟรมเวริก์ไปใช ้

 
 จากรูปที่ 17 สามารถอธิบายขัน้ตอนการน าเฟรม
เวริก์ไปใช ้ดงัต่อไปนี้ 
 ข ัน้ตอนที ่1. สรา้งโมเดล 3 มติ ิพรอ้ม Texture จาก
โปรแกรมสร้างงาน 3 มิติ เช่น Autodesk Maya, 
Autodesk 3DS Max, Google SketchUp ฯลฯ โดยแยก
โมเดลออกเป็น 2 ส่วน คอื 1) สิง่ปลูกสรา้ง 2) ถนน โดย
การสรา้งโมเดลแผนทีต่อ้งอา้งองิสดัสว่นจรงิ แต่ใชม้าตรา
สว่นเท่าใดกไ็ด ้จากนัน้ส่งออกไฟลใ์นรูปแบบทีโ่ปรแกรม 
Unity รองรบั เช่น FBX, OBJ  
       ขัน้ตอนที่ 2. น าเข้าไฟล์โมเดล 3 มิติ มาใน
โปรแกรม Unity ก าหนดค่าโมเดลส่วนทีเ่ป็นถนนเพื่อใช้
ในการแสดงภาพเส้นทางและใช้ค านวณเส้นทางที่ใกล้
ทีส่ดุ 
       ขัน้ตอนที ่3. ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ตน้ของแผนทีเ่พื่อ
ใชเ้ทยีบพกิดั (x, z) โดยก าหนดจุดอา้งองิในแผนทีม่า 1 
ต าแหน่ง ใส่ค่า (latitude, longitude) ของจุดอา้งองิลงไป
ในเฟรมเวริก์ 
       ขัน้ตอนที ่4. เพิม่จุดอา้งองิเพื่อปรบัความแม่นย า 
โดยการเปิดใช้งานโปรแกรมประยุกต์  และผู้ใช้ต้อง
เดนิทางไปยงัสถานทีจ่รงิทีก่ าหนดเป็นจุดอา้งองิเพิม่เตมิ 
เพื่อเกบ็ค่า (user x pos, user z pos) ที่แสดงอยู่ใน
หน้าจอโทรศพัทม์อืถอื น าค่าทีไ่ดม้าบนัทกึลงในช่อง (x, 
z) เทียบกบั (latitude, longitude) โดยการก าหนด
จุดอา้งองินี้ตอ้งกระจายไปทัว่บรเิวณแผนที ่เพื่อลดความ
คลาดเคลื่อนของการแสดงต าแหน่งในแผนที ่
       ขัน้ตอนที่ 5. ก าหนดสถานที่ที่เป็นจุดหมาย โดย
ระบุชื่อสถานที่และค่า (latitude, longitude) เพื่อให้
โปรแกรมสร้างรายชื่อในเมนูน าทาง โดยค่า (latitude, 
longitude) สามารถหาไดจ้ากพกิดัจากเครื่อง GPS หรอื
เรยีกดจูาก Google Maps 
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ต้องการของผู้ใช้ โดยสามารถเลือกได้ 3 ทาง ได้แก่ 1) 
น าทาง 2 ) ดแูผนที ่3) กลบั  
 

 
รปูที ่10 หน้าแสดงแผนที ่และ หน้าปิดโปรแกรมประยุกต ์

 
  รูปที่ 10 หน้าแสดงแผนที่ จะปรากฏเมื่อผู้ใช้
เลือกการท างานที่ปุ่มดูแผนที่ ระบบจะแสดงแผนที่ของ
อาคารที่เป็นปลายทาง ส่วนหน้าปิดโปรแกรมประยุกต ์
ระบบจะถามความตอ้งการปิดโปรแกรมประยุกต์ เมื่อผูใ้ช้
เลอืกเมนูปิดแอปพลเิคชนั ในหน้าหลกั 
 

 
รปูที ่11 หน้าวธิกีารใชง้าน และ หน้าเกีย่วกบัผูพ้ฒันา 

 
  รูปที่ 11 หน้าวธิกีารใช้งาน จะปรากฏเมื่อผู้ใช้
เลอืกเมนู วธิกีารใช ้ในหน้าหลกั เพื่อแสดงวธิกีารใชง้าน
โปรแกรมประยุกต์ ส่วนหน้าเกีย่วกบัผู้พฒันา จะปรากฏ
เมื่อผู้ใช้เลือกเมนู เกี่ยวกับผู้พัฒนา ในหน้าหลัก เพื่อ
แสดงรายละเอยีดและช่องทางตดิต่อกบัผูพ้ฒันา 
 3. สร้างโมเดล 3 มติิ และใส่ Texture โดยแยก
โมเดลออกเป็น 2 ส่วน คอื 1) สิง่ปลูกสร้าง 2) ถนน ซึ่ง
อ้ า ง อิ ง สัดส่ ว นตามรูปภาพแผนที่ มห าวิท ยาลัย
มหาสารคาม 
 

 
รปูที ่12 สรา้งโมเดล 3 มติ ิในโปรแกรม Autodesk Maya 

 
 4. สง่ออกไฟลโ์มเดล 3 มติ ิในการวจิยันี้ผูว้จิยัเลอืก
ส่งออกเป็นไฟล์ FBX ที่รวม Texture ไว้ในไฟล์ เพื่อ
ความสะดวกในการใชง้านจากโปรแกรม Unity  
 5. น าโมเดลแผนที ่3 มติ ิเขา้มาในโปรแกรม Unity 
เพื่ อก าหนดจุดอ้างอิง เริ่มต้น โดยก าหนดให้พิกัด
จุดอา้งองิมคี่า (X=0, Y=0, Z=0) ดงัรปูที ่13 
 

 
รปูที ่13 ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ตน้ 

 
 6. ทดสอบการแสดงต าแหน่งปจัจุบันของผู้ใช ้
พบว่าแสดงต าแหน่งคลาดเคลื่อน (ดงัรูปที่ 14) ผูว้จิยัจงึ
เพิม่จุดอา้งองิ จ านวน 14 จุด กระจายทัว่แผนที่ (ดงัรูปที ่
15) เพื่อเพิม่ความแม่นย าในการแสดงต าแหน่ง 
 

 
รปูที ่14 แสดงต าแหน่งคลาดเคลือ่น 

                                                                                        

 

 
รปูที ่15 ก าหนดจุดอา้งองิเพิม่ จ านวน 14 จุด 

 
 7. ก าหนดใช้โมเดลส่วนถนนเป็นข้อมูลส าหรบัใช้
คน้หาเสน้ทางแบบ Navmeshes ดงัรปูที ่16 
 

 
รปูที ่16 ก าหนดใชโ้มเดลถนนเป็นขอ้มลูส าหรบัคน้หาเสน้ทาง 

 
 8. ส่งออกไฟล์จากโปรแกรม Unity ให้เป็นไฟล์
ส าหรบัติดตัง้โปรแกรมประยุกต์ในโทรศพัท์มือถือที่ใช้
ระบบปฏบิตักิารแอนดรอยด ์(ไฟล ์.apk) เพื่อทดสอบการ
ท างานของโปรแกรมประยุกต ์
 9. ตรวจสอบขอ้ผดิพลาด โดยทดลองใช้โปรแกรม
ประยุกตด์ว้ยตวัผูว้จิยัเอง และแกไ้ขขอ้ผดิพลาดทีพ่บ 
 10. น าโปรแกรมประยุกต์ให้ประธานกรรมการ
ควบคุมวิทยานิพนธ์หาข้อผิดพลาดและรับค าแนะน า
เพิ่มเติม แก้ไขและปรบัปรุงตามค าแนะน าของประธาน
กรรมการควบคุมวทิยานิพนธ ์
 

2.7 ขัน้การน าเฟรมเวิรก์ไปใช้ 
 

 
รปูที ่17 ข ัน้ตอนการน าเฟรมเวริก์ไปใช ้

 
 จากรูปที่ 17 สามารถอธิบายขัน้ตอนการน าเฟรม
เวริก์ไปใช ้ดงัต่อไปนี้ 
 ข ัน้ตอนที ่1. สรา้งโมเดล 3 มติ ิพรอ้ม Texture จาก
โปรแกรมสร้างงาน 3 มิติ เช่น Autodesk Maya, 
Autodesk 3DS Max, Google SketchUp ฯลฯ โดยแยก
โมเดลออกเป็น 2 ส่วน คอื 1) สิง่ปลูกสรา้ง 2) ถนน โดย
การสรา้งโมเดลแผนทีต่อ้งอา้งองิสดัสว่นจรงิ แต่ใชม้าตรา
สว่นเท่าใดกไ็ด ้จากนัน้ส่งออกไฟลใ์นรูปแบบทีโ่ปรแกรม 
Unity รองรบั เช่น FBX, OBJ  
       ขัน้ตอนที่ 2. น าเข้าไฟล์โมเดล 3 มิติ มาใน
โปรแกรม Unity ก าหนดค่าโมเดลส่วนทีเ่ป็นถนนเพื่อใช้
ในการแสดงภาพเส้นทางและใช้ค านวณเส้นทางที่ใกล้
ทีส่ดุ 
       ขัน้ตอนที ่3. ก าหนดจุดอา้งองิเริม่ตน้ของแผนทีเ่พื่อ
ใชเ้ทยีบพกิดั (x, z) โดยก าหนดจุดอา้งองิในแผนทีม่า 1 
ต าแหน่ง ใส่ค่า (latitude, longitude) ของจุดอา้งองิลงไป
ในเฟรมเวริก์ 
       ขัน้ตอนที ่4. เพิม่จุดอา้งองิเพื่อปรบัความแม่นย า 
โดยการเปิดใช้งานโปรแกรมประยุกต์  และผู้ใช้ต้อง
เดนิทางไปยงัสถานทีจ่รงิทีก่ าหนดเป็นจุดอา้งองิเพิม่เตมิ 
เพื่อเกบ็ค่า (user x pos, user z pos) ที่แสดงอยู่ใน
หน้าจอโทรศพัทม์อืถอื น าค่าทีไ่ดม้าบนัทกึลงในช่อง (x, 
z) เทียบกบั (latitude, longitude) โดยการก าหนด
จุดอา้งองินี้ตอ้งกระจายไปทัว่บรเิวณแผนที ่เพื่อลดความ
คลาดเคลื่อนของการแสดงต าแหน่งในแผนที ่
       ขัน้ตอนที่ 5. ก าหนดสถานที่ที่เป็นจุดหมาย โดย
ระบุชื่อสถานที่และค่า (latitude, longitude) เพื่อให้
โปรแกรมสร้างรายชื่อในเมนูน าทาง โดยค่า (latitude, 
longitude) สามารถหาไดจ้ากพกิดัจากเครื่อง GPS หรอื
เรยีกดจูาก Google Maps 
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2.8 การวิเคราะหท์างสถิติ 
 ผู้วิจ ัยวิเคราะห์ข้อมูลในเชิงสถิติด้วยโปรแกรม
คอมพวิเตอร ์วเิคราะหป์ระสทิธภิาพของ MSU – GPS 
จากผูเ้ชีย่วชาญทัง้สามท่าน และวเิคราะหค์วามพงึพอใจ
ของกลุ่มตัวอย่าง จ านวน 20 คน โดยใช้มาตรวัดแบบ
ประเมนิค่า 5 ระดบั 
 
3. ผลการวิจยั 
 การพฒันาเฟรมเวิร์กเพื่อสร้างโปรแกรมประยุกต์
แผนที่น าทาง 3 มติิส าหรบัการเดนิทางในมหาวทิยาลยั
มหาสารคาม น าเสนอผลการวจิยั 3 ประเดน็ดงันี้ 
 ประเด็น 1 เฟรมเวิร์กที่พัฒนาขึ้น ส าหรับสร้าง 
MSU–GPS ประกอบด้วย 3 องค์ประกอบ ได้แก่ 1) 
ความสามารถในการเชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS และ
แสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้2) ความสามารถในการแสดง
โมเดลแผนที ่3 มติ ิ3) ความสามารถในการคน้หาเสน้ทาง
ทีใ่กลท้ี่สุด โดยทัง้ 3 องค์ประกอบ สามารถน ามาใช้เป็น
กรอบในการพฒันา MSU-GPS ได ้การใช้สตูรแปลงค่า
ภูมศิาสตรเ์ป็นค่ากรดิแบบ UTM มผีลต่อประสทิธภิาพ
ของ MSU–GPS ท าให้การแสดงต าแหน่งบนแผนที่
คลาดเคลื่อน ผูว้จิยัจงึใชว้ธิเีพิม่จุดอา้งองิ จ านวน 14 จุด 
แลว้หาค่า (x, z) ทีป่รากฏบนโทรศพัทม์อืถอืจากการเปิด
ใชง้านโปรแกรมประยุกตท์ีไ่ดพ้ฒันาขึน้ จากนัน้น าค่า  
(x, z) ที่ได ้มาหาค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อน เพื่อเพิม่
ความแม่นย าในการแสดงต าแหน่งที่ได้จากการรับ
สญัญาณ GPS 
 ประเด็น 2. ผลการประเมินประสิทธิภาพของ 
MSU–GPS โดยผู้เชี่ยวชาญ 3 ท่าน รายละเอียดดัง
ตารางที ่5 
 
ตารางที ่5 ผลการวเิคราะห์ประสทิธภิาพของ MSU – GPS จากผู้
เชยีวชาญ 

รายการ N = 3 ระดบั 
ประสิทธิภาพ ค่าเฉล่ีย 

ด้านการท างานของระบบ 
 1. การตดิตัง้ MSU – GPS  
    มคีวามรวดเรว็  

 
4.33  

 
ด ี

 2. การจบัสญัญาณ GPS  
   มคีวามถูกตอ้งแมน่ย า  

 
4.67 

 
ดมีาก 

 3. การท างานของระบบ 
    คน้หาเสน้ทางมปีระสทิธภิาพ  

 
4.33 

 
ด ี

รายการ N = 3 ระดบั 
ประสิทธิภาพ ค่าเฉล่ีย 

 4. การท างานของระบบน าทาง 
    มปีระสทิธภิาพ  

 
4.67  

 
ดมีาก 

 5. มคีวามรวดเรว็ในการแสดงผล 
    บนหน้าจอโทรศพัทม์อืถอื  

 
4.33  

 
ด ี

รวมดา้นการท างานของระบบ 4.47 ด ี
ด้านการส่ือสาร/แสดงข้อมลู 

 6. มมุมองแบบ 2 มติ ิและ 3 มติ ิ
     มคีวามเหมาะสม  

 
3.33 

 
ปานกลาง 

 7. มมุกลอ้งในการย่อ/ขยาย 
     มคีวามเหมาะสม   

 
4.00 

 
ด ี

 8. คุณภาพของโมเดลแผนที ่
     3 มติ ิทีย่อมรบัได ้ 

 
3.00 

 
ปานกลาง 

 9. สญัลกัษณ์ทีใ่ชส้ือ่ความหมาย 
     เขา้ใจง่าย  

 
3.33 

 
ปานกลาง 

10. ขนาดของตวัอกัษรเหน็ชดัเจน  4.33 ด ี
11. รปูแบบตวัอกัษรอ่านงา่ย  4.00 ด ี
12. สตีวัอกัษรและสพีืน้มผีลต่อ 
     การอ่านไดง้า่ย  

 
3.67 

 
ด ี

รวมดา้นการสือ่สาร/แสดงขอ้มลู 3.67 ด ี
ด้านการใช้งาน 

13. MSU – GPS ใชง้านไดง้า่ย  4.67 ดมีาก 
14. MSU – GPS สามารถน าไป 
     ใชไ้ดจ้รงิ  

4.33 ด ี

รวมดา้นการใชง้าน 4.50 ด ี
โดยรวม 4.07 ดี 

 
 จากตารางที่ 5 พบว่า MSU–GPS มปีระสทิธภิาพ
อยู่ ในระดับดี มีค่าเฉลี่ยโดยรวมเท่ากับ 4.07 หาก
พจิารณาเป็นรายดา้นเรยีงจากดา้นทีม่คี่าเฉลีย่มากไปหา
น้อย คอื ดา้นการใชง้าน ( X = 4.50) ดา้นการท างานของ
ระบบ ( X = 4.47) ด้านการสื่อสาร/แสดงข้อมูล ( X = 
3.67) หากพจิารณาเป็นรายขอ้ พบว่าขอ้ที่มคี่าเฉลี่ยสูง
ทีสุ่ด คอื การจบัสญัญาณ GPS มคีวามถูกต้องแม่นย า 
การท างานของระบบน าทางมปีระสทิธิภาพ และ MSU-
GPS ใชง้านไดง้่าย มคี่าเฉลีย่เท่ากบั 4.67 
 ประเด็น 3. ผลการศึกษาความพึงพอใจของกลุ่ม
ตวัอย่างทีใ่ช ้MSU–GPS รายละเอยีดดงัตารางที ่6 
 
 
 

                                                                                        

 

ตารางที ่6 ผลการวเิคราะหค์วามพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างทีใ่ช ้
MSU – GPS 

รายการ N = 20 ระดบั 
ความพึงพอใจ ค่าเฉล่ีย 

  1. ความรวดเรว็ในการตดิตัง้  
     MSU – GPS  

 
4.33 

 
มาก 

  2. ความแมน่ย าในการจบั 
     สญัญาณ GPS   

 
4.14 

 
มาก 

  3. ความถูกตอ้งในการคน้หา 
     เสน้ทางของ MSU - GPS  

 
4.19 

 
มาก 

  4. ความสามารถในการน าทาง 
     ของ MSU - GPS  

 
4.29 

 
มาก 

  5. ความสมจรงิของแผนที ่ 3.91 มาก 
  6. ตวัอกัษรอ่านไดง้า่ย  3.91 มาก 
  7. สญัลกัษณ์สามารถ 
    สือ่ความหมายได ้ 

 
3.86 

 
มาก 

  8. MSU – GPS งา่ยต่อ 
    การใชง้าน  

 
4.38 

 
มาก 

  9. MSU – GPS มคีวาม 
    สวยงามน่าใช ้ 

3.95  
มาก 

10. MSU – GPS ประมวลผลได ้
     รวดเรว็  

 
4.29 

 
มาก 

11. ควรน า MSU – GPS  
     มาใชง้านจรงิ  

 
4.19 

 
มาก 

โดยรวม 4.13 มาก 
 
 จากตารางที ่6 พบว่า กลุ่มตวัอย่างมคีวามพงึพอใจ
ต่อการใช ้MSU–GPS อยู่ในระดบัพงึพอใจมากมาก มี
ค่าเฉลีย่โดยรวม 4.13 หากพจิารณาเป็นรายขอ้ พบว่าขอ้
ทีม่คี่าเฉลีย่สงูทีส่ดุ คอื MSU-GPS ง่ายต่อการใชง้าน มี
ค่าเฉลีย่เท่ากบั 4.38 
 
4. อภิปรายผลการวิจยั 
  1) เฟรมเวริ์กที่ผู้วจิยัพฒันาขึน้สามารถน ามาใช้
เป็นกรอบในการพฒันาโปรแกรมประยุกตแ์ผนทีน่ าทาง 3 
มิติ ได้ ในการวิจัยครัง้นี้  ผู้วิจ ัยเลือกมหาวิทยาลัย
มหาสารคาม เขตที่ตัง้ ต าบลขามเรยีง อ าเภอกนัทรวชิยั 
จงัหวดัมหาสารคาม สอดคล้องกบัค ากล่าวของ ณัฐนาท 
พรประสทิธิส์กุล [7] ทีว่่า เฟรมเวริก์จะช่วยอ านวยความ
สะดวกและประหยัดเวลาในการพัฒนาโปรแกรมแก่
นักพัฒนาคนอื่นที่น าเอาเฟรมเวิร์กไปใช้ โดยบางครัง้
อาจจะตอ้งท าตามขัน้ตอนบางอย่างตามแบบทีผู่ค้ดิคน้ได้

จดัวางไว้ เพื่อใหโ้ปรแกรมนัน้สามารถท างานได ้รวมถึง
อาจจะมีการปรับแต่ง หรือแก้ไขโปรแกรมเพื่อให้มี
ความสามารถมากยิง่ขึน้ได้ ผู้วจิยัมวีิธกีารอ านวยความ
สะดวกในการตรวจสอบพกิดัของสถานทีโ่ดยการใชพ้กิดั
ภูมศิาสตรจ์าก Google Maps ซึง่บางเวลาผูว้จิยัไม่ต้อง
ไปสถานทีน่ัน้จรงิๆ วธิกีารตรวจสอบและก าหนดค่าพกิดั
ปลอมนี้ สอดคลอ้งกบังานวจิยัของ วเิชยีร เปรมชยัสวสัดิ ์
และ วฤษาย ์ร่มสายหยุด [8] ทีอ่อกแบบระบบส าหรบัใช้
อ้างอิงพิกัดภูมิศาสตร์ปลอม เพื่อใช้ในการตรวจสอบ
สถานที่ หรอือุปกรณ์ โดยผู้ใช้ไม่ต้องเดนิทางไปสถานที่
นัน้จรงิๆ 
 2) MSU – GPS เป็นโปรแกรมประยุกต์ ส าหรบัใช้
งานกบัโทรศพัท์มือถือที่ใช้ระบบปฏิบตัิการแอนดรอยด ์
ถูกพัฒนาขึ้นโดยมีจุดมุ่งหมายเพื่อแก้ปญัหาการไม่รู้
เส้นทาง ส าหรับบุคคลภายนอกที่ต้องเข้ามาติดต่อกับ
มหาวิทยาลัยมหาสารคาม สอดคล้องกับงานวิจัยของ 
ฉววีรรณ ทุ่งสบิสาม [9] โดยการน าเอาระบบดาวเทยีม
บอกพกิดั และอุปกรณ์สื่อสารเคลื่อนที่มาใช้ในอา้งองิกบั
แผนที ่เพื่ออ านวยความสะดวกแก่การเดนิทาง ซึง่ MSU-
GPS มปีระสทิธภิาพอยู่ในระดบัด ีเนื่องจากผู้วจิยัได้มี
การพฒันาเฟรมเวิร์กโดยแยกข้อมูลออกเป็นส่วน เพื่อ
ความสะดวกในการตรวจสอบและแกไ้ขขอ้ผดิพลาด (test 
and debugging) เช่น จ านวนรปูสีเ่หลีย่ม (polygon) ของ
โมเดล 3 มติ ิและขนาดไฟล ์Texture มผีลต่อความเรว็ใน
การแสดงผลแผนที ่3 มติ ิยิง่มขีนาดไฟล ์3 มติ ิมจี านวน 
Polygon มาก  ขนาดไฟล์  Texture ม าก โปรแกรม
ประยุกต์ยิง่ท างานไดช้า้ลง การแสดงเสน้น าทางจะมกีาร
แสดงผลเป็นเสน้หยกัไม่เรยีบ (rough) เนื่องจากใช้การ
ค านวณโดยใชเ้สน้ตดัพืน้หน้าผวิโมเดล อกีทัง้เฟรมเวริ์ก
ทีพ่ฒันาขึน้นี้ยงัไม่มรีะบบปรบัต าแหน่งผูใ้ชเ้ขา้เสน้ถนน 
(snap to road) บางครัง้โปรแกรมประยุกต์อาจแสดงผล
ผิดพลาดได้ เช่น ต าแหน่งผู้ใช้อยู่นอกถนน เป็นต้น 
สอดคลอ้งกบัแนวคดิของ Jing Wang และ Zhi Lin [10] 
จากการวจิยัเรื่อง A General 3D Campus Navigator 
System ที่ใช้วิธีการพัฒนาเครื่องมือ โดยแยกข้อมูล
ออกเป็นส่วนๆ เพื่อให้สามารถน าเอาส่วนใดส่วนหนึ่ง
ออกไปใช ้หรอืท าการปรบัแต่งเพิม่รายละเอยีดและแกไ้ข
เฉพาะส่วนได้ เช่น ในการพัฒนาครัง้ต่อไปควรมีการ
จดัการใหเ้สน้น าทางมคีวามสวยงามมากขึน้ มรีะบบปรบั
ต าแหน่งผูใ้ชเ้ขา้เสน้ถนน 
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2.8 การวิเคราะหท์างสถิติ 
 ผู้วิจ ัยวิเคราะห์ข้อมูลในเชิงสถิติด้วยโปรแกรม
คอมพวิเตอร ์วเิคราะหป์ระสทิธภิาพของ MSU – GPS 
จากผูเ้ชีย่วชาญทัง้สามท่าน และวเิคราะหค์วามพงึพอใจ
ของกลุ่มตัวอย่าง จ านวน 20 คน โดยใช้มาตรวัดแบบ
ประเมนิค่า 5 ระดบั 
 
3. ผลการวิจยั 
 การพฒันาเฟรมเวิร์กเพื่อสร้างโปรแกรมประยุกต์
แผนที่น าทาง 3 มติิส าหรบัการเดนิทางในมหาวทิยาลยั
มหาสารคาม น าเสนอผลการวจิยั 3 ประเดน็ดงันี้ 
 ประเด็น 1 เฟรมเวิร์กที่พัฒนาขึ้น ส าหรับสร้าง 
MSU–GPS ประกอบด้วย 3 องค์ประกอบ ได้แก่ 1) 
ความสามารถในการเชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS และ
แสดงพกิดัปจัจุบนัของผูใ้ช ้2) ความสามารถในการแสดง
โมเดลแผนที ่3 มติ ิ3) ความสามารถในการคน้หาเสน้ทาง
ทีใ่กลท้ี่สุด โดยทัง้ 3 องค์ประกอบ สามารถน ามาใช้เป็น
กรอบในการพฒันา MSU-GPS ได ้การใช้สตูรแปลงค่า
ภูมศิาสตรเ์ป็นค่ากรดิแบบ UTM มผีลต่อประสทิธภิาพ
ของ MSU–GPS ท าให้การแสดงต าแหน่งบนแผนที่
คลาดเคลื่อน ผูว้จิยัจงึใชว้ธิเีพิม่จุดอา้งองิ จ านวน 14 จุด 
แลว้หาค่า (x, z) ทีป่รากฏบนโทรศพัทม์อืถอืจากการเปิด
ใชง้านโปรแกรมประยุกตท์ีไ่ดพ้ฒันาขึน้ จากนัน้น าค่า  
(x, z) ที่ได ้มาหาค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อน เพื่อเพิม่
ความแม่นย าในการแสดงต าแหน่งที่ได้จากการรับ
สญัญาณ GPS 
 ประเด็น 2. ผลการประเมินประสิทธิภาพของ 
MSU–GPS โดยผู้เชี่ยวชาญ 3 ท่าน รายละเอียดดัง
ตารางที ่5 
 
ตารางที ่5 ผลการวเิคราะห์ประสทิธภิาพของ MSU – GPS จากผู้
เชยีวชาญ 

รายการ N = 3 ระดบั 
ประสิทธิภาพ ค่าเฉล่ีย 

ด้านการท างานของระบบ 
 1. การตดิตัง้ MSU – GPS  
    มคีวามรวดเรว็  

 
4.33  

 
ด ี

 2. การจบัสญัญาณ GPS  
   มคีวามถูกตอ้งแมน่ย า  

 
4.67 

 
ดมีาก 

 3. การท างานของระบบ 
    คน้หาเสน้ทางมปีระสทิธภิาพ  

 
4.33 

 
ด ี

รายการ N = 3 ระดบั 
ประสิทธิภาพ ค่าเฉล่ีย 

 4. การท างานของระบบน าทาง 
    มปีระสทิธภิาพ  

 
4.67  

 
ดมีาก 

 5. มคีวามรวดเรว็ในการแสดงผล 
    บนหน้าจอโทรศพัทม์อืถอื  

 
4.33  

 
ด ี

รวมดา้นการท างานของระบบ 4.47 ด ี
ด้านการส่ือสาร/แสดงข้อมลู 

 6. มมุมองแบบ 2 มติ ิและ 3 มติ ิ
     มคีวามเหมาะสม  

 
3.33 

 
ปานกลาง 

 7. มมุกลอ้งในการย่อ/ขยาย 
     มคีวามเหมาะสม   

 
4.00 

 
ด ี

 8. คุณภาพของโมเดลแผนที ่
     3 มติ ิทีย่อมรบัได ้ 

 
3.00 

 
ปานกลาง 

 9. สญัลกัษณ์ทีใ่ชส้ือ่ความหมาย 
     เขา้ใจง่าย  

 
3.33 

 
ปานกลาง 

10. ขนาดของตวัอกัษรเหน็ชดัเจน  4.33 ด ี
11. รปูแบบตวัอกัษรอ่านงา่ย  4.00 ด ี
12. สตีวัอกัษรและสพีืน้มผีลต่อ 
     การอ่านไดง้า่ย  

 
3.67 

 
ด ี

รวมดา้นการสือ่สาร/แสดงขอ้มลู 3.67 ด ี
ด้านการใช้งาน 

13. MSU – GPS ใชง้านไดง้า่ย  4.67 ดมีาก 
14. MSU – GPS สามารถน าไป 
     ใชไ้ดจ้รงิ  

4.33 ด ี

รวมดา้นการใชง้าน 4.50 ด ี
โดยรวม 4.07 ดี 

 
 จากตารางที่ 5 พบว่า MSU–GPS มปีระสทิธภิาพ
อยู่ ในระดับดี มีค่าเฉลี่ยโดยรวมเท่ากับ 4.07 หาก
พจิารณาเป็นรายดา้นเรยีงจากดา้นทีม่คี่าเฉลีย่มากไปหา
น้อย คอื ดา้นการใชง้าน ( X = 4.50) ดา้นการท างานของ
ระบบ ( X = 4.47) ด้านการสื่อสาร/แสดงข้อมูล ( X = 
3.67) หากพจิารณาเป็นรายขอ้ พบว่าขอ้ที่มค่ีาเฉลี่ยสูง
ทีสุ่ด คอื การจบัสญัญาณ GPS มคีวามถูกต้องแม่นย า 
การท างานของระบบน าทางมปีระสทิธิภาพ และ MSU-
GPS ใชง้านไดง้่าย มคี่าเฉลีย่เท่ากบั 4.67 
 ประเด็น 3. ผลการศึกษาความพึงพอใจของกลุ่ม
ตวัอย่างทีใ่ช ้MSU–GPS รายละเอยีดดงัตารางที ่6 
 
 
 

                                                                                        

 

ตารางที ่6 ผลการวเิคราะหค์วามพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างทีใ่ช ้
MSU – GPS 

รายการ N = 20 ระดบั 
ความพึงพอใจ ค่าเฉล่ีย 

  1. ความรวดเรว็ในการตดิตัง้  
     MSU – GPS  

 
4.33 

 
มาก 

  2. ความแมน่ย าในการจบั 
     สญัญาณ GPS   

 
4.14 

 
มาก 

  3. ความถูกตอ้งในการคน้หา 
     เสน้ทางของ MSU - GPS  

 
4.19 

 
มาก 

  4. ความสามารถในการน าทาง 
     ของ MSU - GPS  

 
4.29 

 
มาก 

  5. ความสมจรงิของแผนที ่ 3.91 มาก 
  6. ตวัอกัษรอ่านไดง้า่ย  3.91 มาก 
  7. สญัลกัษณ์สามารถ 
    สือ่ความหมายได ้ 

 
3.86 

 
มาก 

  8. MSU – GPS งา่ยต่อ 
    การใชง้าน  

 
4.38 

 
มาก 

  9. MSU – GPS มคีวาม 
    สวยงามน่าใช ้ 

3.95  
มาก 

10. MSU – GPS ประมวลผลได ้
     รวดเรว็  

 
4.29 

 
มาก 

11. ควรน า MSU – GPS  
     มาใชง้านจรงิ  

 
4.19 

 
มาก 

โดยรวม 4.13 มาก 
 
 จากตารางที ่6 พบว่า กลุ่มตวัอย่างมคีวามพงึพอใจ
ต่อการใช ้MSU–GPS อยู่ในระดบัพงึพอใจมากมาก มี
ค่าเฉลีย่โดยรวม 4.13 หากพจิารณาเป็นรายขอ้ พบว่าขอ้
ทีม่คี่าเฉลีย่สงูทีส่ดุ คอื MSU-GPS ง่ายต่อการใชง้าน มี
ค่าเฉลีย่เท่ากบั 4.38 
 
4. อภิปรายผลการวิจยั 
  1) เฟรมเวริ์กที่ผู้วจิยัพฒันาขึน้สามารถน ามาใช้
เป็นกรอบในการพฒันาโปรแกรมประยุกตแ์ผนทีน่ าทาง 3 
มิติ ได้ ในการวิจัยครัง้นี้  ผู้วิจ ัยเลือกมหาวิทยาลัย
มหาสารคาม เขตที่ตัง้ ต าบลขามเรยีง อ าเภอกนัทรวชิยั 
จงัหวดัมหาสารคาม สอดคล้องกบัค ากล่าวของ ณัฐนาท 
พรประสทิธิส์กุล [7] ทีว่่า เฟรมเวริก์จะช่วยอ านวยความ
สะดวกและประหยัดเวลาในการพัฒนาโปรแกรมแก่
นักพัฒนาคนอื่นที่น าเอาเฟรมเวิร์กไปใช้ โดยบางครัง้
อาจจะตอ้งท าตามขัน้ตอนบางอย่างตามแบบทีผู่ค้ดิคน้ได้

จดัวางไว้ เพื่อใหโ้ปรแกรมนัน้สามารถท างานได ้รวมถึง
อาจจะมีการปรับแต่ง หรือแก้ไขโปรแกรมเพื่อให้มี
ความสามารถมากยิง่ขึน้ได้ ผู้วจิยัมวีิธกีารอ านวยความ
สะดวกในการตรวจสอบพกิดัของสถานทีโ่ดยการใชพ้กิดั
ภูมศิาสตรจ์าก Google Maps ซึง่บางเวลาผูว้จิยัไม่ต้อง
ไปสถานทีน่ัน้จรงิๆ วธิกีารตรวจสอบและก าหนดค่าพกิดั
ปลอมนี้ สอดคลอ้งกบังานวจิยัของ วเิชยีร เปรมชยัสวสัดิ ์
และ วฤษาย ์ร่มสายหยุด [8] ทีอ่อกแบบระบบส าหรบัใช้
อ้างอิงพิกัดภูมิศาสตร์ปลอม เพื่อใช้ในการตรวจสอบ
สถานที่ หรอือุปกรณ์ โดยผู้ใช้ไม่ต้องเดนิทางไปสถานที่
นัน้จรงิๆ 
 2) MSU – GPS เป็นโปรแกรมประยุกต์ ส าหรบัใช้
งานกบัโทรศพัท์มือถือที่ใช้ระบบปฏิบตัิการแอนดรอยด ์
ถูกพัฒนาขึ้นโดยมีจุดมุ่งหมายเพื่อแก้ปญัหาการไม่รู้
เส้นทาง ส าหรับบุคคลภายนอกที่ต้องเข้ามาติดต่อกับ
มหาวิทยาลัยมหาสารคาม สอดคล้องกับงานวิจัยของ 
ฉววีรรณ ทุ่งสบิสาม [9] โดยการน าเอาระบบดาวเทยีม
บอกพกิดั และอุปกรณ์สื่อสารเคลื่อนที่มาใช้ในอา้งองิกบั
แผนที ่เพื่ออ านวยความสะดวกแก่การเดนิทาง ซึง่ MSU-
GPS มปีระสทิธภิาพอยู่ในระดบัด ีเนื่องจากผู้วจิยัได้มี
การพฒันาเฟรมเวิร์กโดยแยกข้อมูลออกเป็นส่วน เพื่อ
ความสะดวกในการตรวจสอบและแกไ้ขขอ้ผดิพลาด (test 
and debugging) เช่น จ านวนรปูสีเ่หลีย่ม (polygon) ของ
โมเดล 3 มติ ิและขนาดไฟล ์Texture มผีลต่อความเรว็ใน
การแสดงผลแผนที ่3 มติ ิยิง่มขีนาดไฟล ์3 มติ ิมจี านวน 
Polygon มาก  ขนาดไฟล์  Texture ม าก โปรแกรม
ประยุกต์ยิง่ท างานไดช้า้ลง การแสดงเสน้น าทางจะมกีาร
แสดงผลเป็นเสน้หยกัไม่เรยีบ (rough) เน่ืองจากใช้การ
ค านวณโดยใชเ้สน้ตดัพืน้หน้าผวิโมเดล อกีทัง้เฟรมเวริ์ก
ทีพ่ฒันาขึน้นี้ยงัไม่มรีะบบปรบัต าแหน่งผูใ้ชเ้ขา้เสน้ถนน 
(snap to road) บางครัง้โปรแกรมประยุกต์อาจแสดงผล
ผิดพลาดได้ เช่น ต าแหน่งผู้ใช้อยู่นอกถนน เป็นต้น 
สอดคลอ้งกบัแนวคดิของ Jing Wang และ Zhi Lin [10] 
จากการวจิยัเรื่อง A General 3D Campus Navigator 
System ที่ใช้วิธีการพัฒนาเครื่องมือ โดยแยกข้อมูล
ออกเป็นส่วนๆ เพื่อให้สามารถน าเอาส่วนใดส่วนหน่ึง
ออกไปใช ้หรอืท าการปรบัแต่งเพิม่รายละเอยีดและแกไ้ข
เฉพาะส่วนได้ เช่น ในการพัฒนาครัง้ต่อไปควรมีการ
จดัการใหเ้สน้น าทางมคีวามสวยงามมากขึน้ มรีะบบปรบั
ต าแหน่งผูใ้ชเ้ขา้เสน้ถนน 
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 3) ความพงึพอใจของกลุ่มตวัอย่างทีใ่ช ้MSU–GPS 
พบว่ากลุ่มตัวอย่างมคีวามพงึพอใจอยู่ในระดบัพงึพอใจ
มาก เนื่องจาก MSU-GPS ง่ายตอการใช้งาน สืบ
เนื่องมาจากการออกแบบแบบเรยีบง่าย สอดคลอ้งกบัค า
กล่าวของ ไพรสน  ศริพิลู [6] การออกแบบแบบเรยีบง่าย 
คอืการออกแบบเพื่อสือ่สารได ้ตรงไปตรงมา โดยน าเสนอ
ในสิง่ทีจ่ าเป็นตอ้งม ีและตอ้งมอีย่างพอเพยีง 
 
5.  สรปุผลการวิจยั 
 1. เฟรมเวิร์กที่ผู้วิจ ัยได้พัฒนาขึ้นส าหรับสร้าง 
MSU–GPS ม ี3 องคป์ระกอบ ไดแ้ก่ 1) ปรบัสเกลโมเดล
แผนที่ 3 มิติ เพื่อให้สามารถแสดงผลในโทรศพัท์มอืถือ 
2) เชื่อมต่อและรบัสญัญาณ GPS และแสดงพกิดัปจัจุบนั
ของผู้ ใ ช้  3 )  ค้นหา เส้นทางที่ ใ กล้ที่ สุ ด  ซึ่ ง ทั ้ง  3 
องคป์ระกอบน าไปสูก่ารพฒันา MSU-GPS ได ้
 2. การประเมินประสิทธิภาพของ MSU–GPS มี
ประสทิธภิาพอยู่ในระดบัด ีค่าเฉลีย่โดยรวม เท่ากบั 4.07 
 3. การศึกษาความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่างที่
ทดลองใช้ MSU-GPS พบว่ากลุ่มตัวอย่างมีความพึง
พอใจอยู่ในระดบัมาก ค่าเฉลีย่โดยรวม เท่ากบั 4.13 
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บทคดัย่อ 
   งานวิจัยนี้ เป็นการศึกษาความสัมพันธ์ระหว่าง
ความถี่ธรรมชาติและอตัราส่วนทางเรขาคณิตของแผ่น
สี่เหลี่ยมผืนผ้า ที่เป็นวัสดุเชิงประกอบเรียงชัน้แบบ 
[0/90]s ขอบสีด่้านรองรบัแบบยดึแน่น วธิคีนัโตโรวชิได้
ถูกน ามาใช้ในการค านวณความถี่ธรรมชาติที่อตัราส่วน
ทางเรขาคณิตดา้น y ต่อดา้น x เท่ากบั 0.50:1.00 ถึง 
2.00:1.00 ผลการค านวณความถีธ่รรมชาตแิละอตัราส่วน
ทางเรขาคณิตชุดหนึ่ง จะถูกน ามาสร้างสมการแสดง
ความสมัพนัธโ์ดยวธิวีเิคราะหแ์บบถดถอย จากนัน้จะสอบ
ทวนสมการแสดงความสมัพนัธก์บัผลการค านวณความถี่
ธรรมชาติและอัตราส่วนทางเรขาคณิตอีกชุดหนึ่ง ซึ่ง
พบ ว่ า ค ว า มถี่ ธ ร รม ช าติที่ ไ ด้ จ า ก สมก า รแ สด ง
ความสมัพนัธม์คีวามคลาดเคลื่อนสงูสดุจากวธิคีนัโตโรวชิ
เท่ากบั 1.278% 
ค าหลกั  การวเิคราะหแ์บบถดถอย ความถี่ธรรมชาต ิ
วสัดุเชงิประกอบ ยดึแน่น 
 
Abstract 
   This research was to study the relationship 
between the natural frequencies and the geometric 
ratios of [0/90]s laminated rectangular plates with all 
edges clamped.  The Kantorovich method was 
applied to calculate the natural frequencies with the 
geometric ratios from 0.50: 1.00 to 2.00: 1.00.  One 
result set of them was used to create the 

relationship equation by the regression analysis and 
another one was verified by the relationship 
equation.  The comparing results shown that the 
natural frequencies obtained from the relationship 
equation had maximum error from the Kantorovich 
method 1.278%. 
Keyword:  Regression analysis, natural frequency, 
composite material, clamped 
 
1. บทน า 

ปจัจุบันได้มีการน าวัสดุเชิงประกอบมาใช้ในงาน
วศิวกรรมอย่างแพร่หลาย เนื่องจากวสัดุเชิงประกอบมี
ความแขง็แรงสงู น ้าหนักเบา ทนต่อการกดักร่อน ทนต่อ
กา รสึกห รอ  แ ล ะสาม า รถออกแบบ ให้ต ร ง ต าม
วตัถุประสงค์ของงานได้ วสัดุเชงิประกอบจะถูกน ามาใช้
ในงานวศิวกรรมในรปูของแผ่นบาง บางครัง้แผ่นบางอาจ
ถูกน ามาใชใ้นการรบัภาระแบบสัน่สะเทอืน ซึง่แผ่นบางจะ
เกดิความเสยีหายอย่างมาก ถา้ความถีข่องภาระภายนอก
ตรงกับความถี่ธรรมชาติของแผ่นบาง ดังนัน้การหา
ความถี่ธรรมชาติของแผ่นบางจึงมีความส าคัญในงาน
วศิวกรรม การหาความถี่ธรรมชาติของแผ่นบางโดยวธิี
แม่นตรง (exact method) จะท าไดต่้อเมื่อแผ่นบางมขีอบ
สองด้านตรงข้ามรองรบัแบบอย่างง่าย หากแผ่นบางมี
ขอบสองด้านตรงข้ามรองรับแบบอื่น อาจหาความถี่
ธ ร รมชาติ ข อ ง แผ่ นบาง ได้ จ ากวิ ธีก า รปร ะมาณ 
(approximation method) ซึง่วธิกีารประมาณหากแผ่น


