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บทที� 1 

 
บทนํา 

 

 ปัจจุบนัเทคโนโลยีการสื�อสารแบบไร้สายมีความก้าวหน้ากว่าในอดีตเป็นอย่างมาก 
รวมถึงการที�อปุกรณ์คํานวณแบบเคลื�อนที�ได้ (mobile computing devices) เช่น โน้ตบุ๊กคอมพิวเตอร์ 
ปาล์ม สมาร์ทโฟน ฯลฯ มีประสิทธิภาพเพิ�มมากขึ Bน ทําให้อุปกรณ์เหล่านี Bเข้ามามีบทบาทใน
ชีวิตประจําวนัของมนษุย์เพิ�มมากขึ Bน 
 เครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะกิจ (Mobile Ad hoc NETwork: MANET) ซึ�งเป็นเครือข่าย
ของอุปกรณ์คํานวนแบบเคลื�อนที�ได้ เชื�อมต่อเพื�อรับส่งข้อมูลระหว่างกันเองโดยไม่ใช้สถานีฐาน 
(base station) และไม่มีการควบคมุจากส่วนกลาง เป็นตวัอย่างของการใช้ประโยชน์จากเทคโนโลยีการ
สื�อสารแบบไร้สายในสภาวะการณ์ฉกุเฉินที�โครงขา่ยการสื�อสารพื Bนฐานถกูทําลายแบบฉับพลนัโดย
ภยัธรรมชาตหิรือการโจมตีจากข้าศกึศตัรู หรือในกรณีที�ไม่คุ้มตอ่การลงทนุติดตั Bงสถานีฐานจํานวน
มาก ๆ  
 เครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะกิจมีลกัษณะเฉพาะ กล่าวคือ ทอพอโลยี (topology) หรือ 
รูปแบบการต่อเชื�อมของโหนด (node) หรืออุปกรณ์ภายในเครือข่ายสามารถเปลี�ยนแปลงได้
ตลอดเวลา อตัราความเร็วในการเปลี�ยนแปลงรูปแบบการตอ่เชื�อมขึ Bนกบัความเร็วและทิศทางใน
การเคลื�อนที�ของโหนด ลกัษณะเฉพาะดงักล่าวส่งผลให้การจดัส่งข้อมลูภายในเครือข่ายเคลื�อนที�
เฉพาะกิจมีความยากลําบาก ต้องมีการพฒันาโปรโตคอลค้นหาเส้นทางเฉพาะสําหรับเครือข่าย
เคลื�อนที�เฉพาะกิจเพื�อให้สามารถสง่ข้อมลูไปยงัโหนดปลายทางที�ต้องการได้  
 เครือข่ายยานพาหนะ (Vehicular Ad hoc NETwork: VANET) เป็นอีกรูปแบบหนึ�ง
ของเครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะกิจโดยมีรถยนต์เป็นโหนดภายในเครือข่าย รถยนต์ภายในเครือข่าย
ยานพาหนะสามารถเคลื�อนที�และสื�อสารกนัได้อย่างอิสระเหมือนโหนดในเครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะ
กิจ เนื�องจากมีการติดตั Bงอุปกรณ์สื�อสารแบบไร้สายตามเทคโนโลยี IEEE 802.11 ไว้ภายใน 
(Chennikara-Varghese, Chen, Altintas, & Cai, 2006) ความสามารถในการสื�อสารแบบไร้สาย
ผ่านอุปกรณ์ตามเทคโนโลยี IEEE 802.11 ทําให้เครือข่ายยานพาหนะสามารถแบ่งปันข้อมูล
สภาพแวดล้อมรอบ ๆ หรือแบ่งปันข้อมูลการจราจรระหว่างโหนดเพื�อนบ้านได้ ยกตวัอย่างเช่น 
เตือนว่าเส้นทางข้างหน้ามีอุบตัิเหตุเกิดขึ Bน  เตือนว่ามีสิ�งกีดขวางเส้นทางการจราจรอยู่ และส่ง
ข้อมลูเกี�ยวกบัการเปลี�ยนเส้นทางการจราจร เป็นต้น 
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เนื�องจากโหนดภายในเครือข่ายยานพาหนะ คือรถยนต์สามารถเคลื�อนที�ได้ด้วยความเร็วคอ่นข้าง
สงู ส่งผลให้รูปแบบการเชื�อมตอ่ของโหนดภายในเครือข่ายมีการเปลี�ยนแปลงรูปแบบการตอ่เชื�อม
อย่างรวดเร็ว ลักษณะเฉพาะดงักล่าวข้างต้นทําให้ไม่เหมาะที�จะนําโปรโตคอลค้นหาเส้นทาง
สําหรับเครือข่ายเคลื�อนที� เฉพาะกิจมาประยุกต์ใช้กับเครือข่ายยานพาหนะ (Chennikara-
Varghese, et al., 2006) เพราะเส้นทางที�ได้จากการใช้โปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่าย
เคลื�อนที�เฉพาะกิจนั Bนจะหมดอายุ (expire) ไปอย่างรวดเร็ว ดงันั Bนจึงได้มีการพฒันาโปรโตคอล
ค้นหาเส้นทางเฉพาะสําหรับเครือข่ายยานพาหนะขึ Bน (Basagni, Chlamtac, Syrotiuk, & 
Woodward, 1998) (Karp & Kung, 2000) (Lochert, et al., 2003) (Jing, Lu, & Rothermel, 
2003) (Füßler, Widmer, Käsemann, Mauve, & Hartenstein, 2003)  
 โปรโตคอลค้นหาเส้นทางภายในเครือข่ายยานพาหนะที�มีประสิทธิภาพ (Basagni, et 
al., 1998) (Karp & Kung, 2000) (Lochert, et al., 2003) (Jing, et al., 2003) (Füßler, et al., 
2003) จะทําการค้นหาเส้นทางสําหรับส่งตอ่แพ็คเก็ตข้อมูลแบบฐานตําแหน่ง (position-based 
routing protocols) กล่าวคือ อาศยัตําแหน่งข้อมูลปัจจุบนัของโหนดต้นทาง (source node) 
ข้อมลูตําแหน่งของโหนดเพื�อนบ้าน (neighboring node) และข้อมลูตําแหน่งของโหนดปลายทาง 
(destination node) ในการตดัสินใจเลือกโหนดส่งตอ่ (forwarding node) ที�เหมาะสมที�สดุจํานวน
หนึ�งโหนดเพื�อให้แพ็คเก็ตข้อมลูเดนิทางไปยงัโหนดปลายทางได้อยา่งรวดเร็ว 
 โปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่ายยานพาหนะที�มีประสิทธิภาพที�ได้กล่าวถึง
ข้างต้นจําเป็นต้องอาศยัส่วนให้บริการตําแหน่ง (location service) ในการแจ้งข้อมูลตําแหน่ง
ปัจจบุนัของโหนดปลายทางสําหรับคํานวณเส้นทางหรือคดัเลือกโหนดส่งตอ่ที�เหมาะสม อย่างไรก็
ตามสว่นให้บริการตําแหนง่ที�มีผลกระทบตอ่ประสิทธิภาพของโปรโตคอลดงักล่าวนั Bนยงัมีให้บริการ
อยู่ภายในพื Bนที�ที�จํากัดและมีคา่ใช้จ่ายในการรับบริการที�คอ่นข้างสูง ยกตวัอย่างเช่น ฟลีทเมเนจ
เมนท์โซลชนัส์ (Fleet Management Solutions) (FMS, 2010) เป็นระบบที�ให้บริการข้อมูล
ตําแหน่งของยานพาหนะสําหรับอุตสาหกรรมการขนส่ง เว็บเทคไวร์เลส (WebTechWireless) 
(WTW, 2010) ให้บริการข้อมลูตําแหน่งของรถบรรทกุและตําแหน่งของรถยนต์ที�ติดตั Bงอปุกรณ์นํา
ทาง และเน็ตเวิร์กฟลีท (Networkfleet) (Networkfleet, 2010) เป็นต้น 
 ดงันั Bนงานวิจัยชิ Bนนี Bจึงมีวัตถุประสงค์เพื�อพัฒนาโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับ
เครือข่ายยานพาหนะ มีชื�อว่า โปรโตคอลค้นหาเส้นทางเชิงกรีดีสําหรับการสื�อสารระหว่างยานพาหนะ 
หรือโปรโตคอลจีอาร์พี (Greedy Routing Protocol for Inter-Vehicle Communication: GRP) ซึ�ง
จะไม่อาศยัส่วนให้บริการตําแหน่งในการสืบค้นข้อมลูตําแหน่งปัจจุบนัของโหนดปลายทาง แตจ่ะ
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อาศยัข้อมูลจํานวนโหนดเพื�อนบ้านของแต่ละโหนดในการตดัสินใจเลือกโหนดส่งต่อ โดยจะใช้
รูปแบบผสมระหว่างตวัแบบ Set Covering (Daskin, 1995, p. 92) และตวัแบบ Maximum 
Covering Location Model (Daskin, 1995, p. 110) เพื�อเลือกกลุ่มของโหนดส่งตอ่ที�เหมาะสมใน
การทําหน้าที�สง่ตอ่ข้อมลูจากโหนดต้นทางไปให้กบัโหนดปลายทางที�ต้องการ  
 ในบทนํานี Bจะกล่าวถึง ความเป็นมาและความสําคัญของงานวิจัย คําจํากัดความ
เฉพาะ วตัถปุระสงค์ แนวทางการทําวิจยั ประโยชน์ที�คาดวา่จะได้รับจากงานวิจยัชิ Bนนี B 
 

1.1 ความเป็นมาและความสาํคัญของงานวิจัย 
 

 โปรโตคอลค้นหาเส้นทางบนเครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะกิจ (Mobile Ad hoc NETwork 
routing protocol) จดัแบง่ออกได้เป็น 2 กลุม่ใหญ่ (Royer & Chai-Keong, 1999) คือ กลุม่
โปรโตคอลที�ทํางานแบบขบัเคลื�อนด้วยตาราง (table-driven) (Charles E. Perkins & Bhagwat, 
1994) (Ching-Chuan & Gerla, 1997) (Murthy & Garcia-Luna-Aceves, 1996) และกลุม่ของ
โปรโตคอลแบบที�ทํางานเมื�อถกูทวงถาม (on-demand) (C. E. Perkins & Royer, 1999) 
(Johnson & Maltz, 1996) (Park & Corson, 1997) (Chai-Keong, 1996) (Dube, Rais, Kuang-
Yeh, & Tripathi, 1997)  
 กลุ่มโปรโตคอลที�ทํางานแบบขบัเคลื�อนด้วยตาราง (table-driven) ยกตวัอย่างเช่น 
Destination-Sequenced Distance-Vector (DSDV) (Charles E. Perkins & Bhagwat, 1994) 
Clusterhead Gateway Switch Routing (CGSR) (Ching-Chuan & Gerla, 1997) และ 
Wireless Routing Protocol (WRP) (Murthy & Garcia-Luna-Aceves, 1996) มีคณุลกัษณะร่วม
ที�สําคญัคือ โหนดแตล่ะโหนดในเครือข่ายจดัเตรียมตารางซึ�งบรรจขุ้อมลูเส้นทางที�เหมาะสมที�สุด
สําหรับการจัดส่งข้อมูลไปยังโหนดปลายทางใด ๆ ภายในเครือข่ายไว้ล่วงหน้า และมีการ
ปรับเปลี�ยนข้อมูลในตารางให้ทนัตอ่เหตกุารณ์อยู่เสมอตามช่วงเวลาที�กําหนด (period)  ข้อดีของ
โปรโตคอลในกลุ่มนี B คือ เนื�องจากมีการเตรียมข้อมูลเส้นทางไว้ล่วงหน้าแล้ว เวลาที�ต้องเสียไป
สําหรับประมวลผลที�แต่ละโหนดจึงมีค่อนข้างน้อย ซึ�งก็จะส่งผลต่อเนื�องให้ค่าการหน่วงตลอด
เส้นทาง (end-to-end delay) มีค่าน้อยตามไปด้วย อย่างไรก็ตามโปรโตคอลในกลุ่มนี Bมีข้อเสียที�
สําคญัหลายประการ ได้แก่ การสิ Bนเปลืองพื Bนที�สําหรับจดัเก็บตารางข้อมลูเส้นทางที�ทกุ ๆ โหนดใน
เครือข่าย โดยขนาดของตารางจะแปรผนัตรงกับจํานวนโหนดในเครือข่าย นอกจากนี B การอพัเดต
ข้อมูลเส้นทางในตารางตามช่วงเวลาที�กําหนดก็จัดเป็นโอเวอร์เฮด (overhead) หรือค่าใช้จ่าย
สําหรับโปรโตคอลในกลุม่นี Bอีกด้วย 
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 กลุม่โปรโตคอลที�ทํางานแบบที�ทํางานเมื�อถกูทวงถาม (on-demand) ยกตวัอย่างเช่น 
Ad hoc On-demand Distance Vector Routing (AODV) (C. E. Perkins & Royer, 1999) 
Dynamic Source Routing (DSR) (Johnson & Maltz, 1996) Temporally-Ordered Routing 
algorithm (TORA) (Park & Corson, 1997) Associativity-Based Routing (ABR) (Chai-
Keong, 1996) และ Signal Stability-based Adaptive Routing (SSR) (Dube, et al., 1997) มี
คณุลกัษณะร่วมที�สําคญัคือ จะทําการค้นหาเส้นทางไปยงัโหนดปลายทางใด ๆ เมื�อโหนดต้นทาง
ต้องการจัดส่งข้อมูลไปยังโหนดปลายทางเท่านั Bน ข้อดีของโปรโตคอลในกลุ่มนี Bคือ โอเวอร์เฮด 
(overhead) หรือคา่ใช้จ่ายในการค้นหาเส้นทางลดลงเมื�อเปรียบเทียบกบักลุ่มโปรโตคอลที�ทํางาน
แบบขับเคลื�อนด้วยตาราง อย่างไรก็ตามโปรโตคอลในกลุ่มนี Bมีข้อเสีย คือ เสียเวลาในการค้นหา
เส้นทางถ้าโหนดปลายทางไมเ่คยถกูทวงถามมาก่อน  
 โปรโตคอลค้นหาเส้นทางทั Bงแบบขบัเคลื�อนด้วยตารางและแบบที�ทํางานเมื�อถูกทวง
ถามมีข้อจํากดัเรื�องประสิทธิภาพในด้านความเร็วในการค้นหาเส้นทางเมื�อโหนดมีการเคลื�อนที�ด้วย
ความเร็วสูง จึงเหมาะที�จะนําไปประยุกต์ใช้กับงานที�อุปกรณ์การคํานวณภายในเครือข่ายมีการ
เคลื�อนที�ไมเ่ร็วมากนกั ตวัอยา่งเชน่ นําไปใช้งานในด้านอตุสาหกรรม ด้านการทหาร เป็นต้น 
  โปรโตคอลค้นหาเส้นทางบนเครือข่ายยานพาหนะ (Vehicular Ad hoc NETwork 
routing protocol) ที�มีประสิทธิภาพใช้ข้อมูลตําแหน่งของโหนดเพื�อนบ้าน (neighboring node) 
และตําแหน่งของโหนดปลายทาง (destination node) ที�ได้มาจากส่วนให้บริการตําแหน่ง (location 
service) มาใช้ประกอบการตดัสินใจส่งต่อแพ็คเก็ตไปให้โหนดปลายทาง จัดแบ่งออกได้เป็น 3 
กลุ่มใหญ่ (Chennikara-Varghese, et al., 2006) คือ กลุ่มของโปรโตคอลที�ใช้กลยทุธ์เชิงละโมบ
ในการส่งตอ่แพ็คเก็ต (Greedy Packet Forwarding scheme) (Karp & Kung, 2000) กลุ่มของ
โปรโตคอลที�ไม่ใช้เครื�องบอกตําแหน่ง  (non-beacon routing scheme) (Füßler, et al., 2003) 
และกลุ่มของโปรโตคอลที�ใช้ข้อมูลทางภูมิศาสตร์มาวางทับบนเครือข่าย (Overlay Routing) 
(Lochert, et al., 2003) (Jing, et al., 2003) 
 กลุ่มของโปรโตคอลที�ใช้กลยุทธ์เชิงละโมบในการส่งต่อแพ็คเก็ต (Greedy Packet 

Forwarding scheme) ยกตวัอย่างเช่น Greedy Perimeter Stateless Routing (GPSR) (Karp & 
Kung, 2000) มีลกัษณะร่วมที.สําคญั คือ เลือกโหนดส่งตอ่เป็นโหนดเพื.อนบ้านที.อยู่ใกล้กับโหนด

ปลายทางมากที.สดุจํานวนหนึ.งโหนด ข้อดี คือ เหมาะกับเครือข่ายที.มีการเปลี.ยนแปลงสงู ข้อเสีย
ของโปรโตคอลในกลุม่นี C คือ วิธีการสง่ตอ่แบบนี Cใช้ไมไ่ด้ผลเมื.อตวัโหนดที.ทําการประมวลผลอยู่เป็น

โหนดที.อยูใ่กล้กบัโหนดปลายทางมากที.สดุเมื.อเทียบกบัโหนดเพื.อนบ้านทั Cงหมด 
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 กลุ่มของโปรโตคอลที�ไม่ใช้เครื�องบอกตําแหน่ง (non-beacon routing scheme) 
ยกตวัอย่างเช่น Contention-Based Forwarding (CBF) (Füßler, et al., 2003) มีลกัษณะร่วมที.

สําคญั คือ เป็นโปรโตคอลที.ไม่มีการส่งสารบอกตําแหน่ง (beacon message) ระหว่างโหนด
ภายในเครือข่าย ข้อดีของโปรโตคอลในกลุ่มนี C คือ ลดการใช้แบนด์วิดท์ ข้อเสีย คือ ข้อมลูไปไม่ถึง

โหนดปลายทางที.ต้องการเมื.อเกิดทอพอโลยีโฮลด์ (topology hole) 

 กลุ่มของโปรโตคอลที�ใช้ข้อมูลทางภูมิศาสตร์มาวางทบับนเครือข่าย หรือโอเวอร์เลย์ 
(overlay routing) ยกตวัอย่างเช่น Geographic Source Routing (GSR) (Lochert, et al., 2003) 
และ Spatially-Aware Routing (SAR) (Jing, et al., 2003) มีลกัษณะร่วมที�สําคญัคือ เป็น
โปรโตคอลที�นําเอาข้อมลูตําแหน่งของโหนด โครงสร้างของถนน และสภาพแวดล้อมโดยรอบมาใช้
ในกระบวนการค้นหาเส้นทาง โดยแผนที�ถนนจะถูกมองให้อยู่ในรูปของกราฟซึ�งประกอบด้วยจุด 
(vertices) สําหรับใช้แทนทางแยกและเส้นขอบ (edges) สําหรับใช้แทนส่วนของถนน นอกจาก
การใช้แผนที�ถนนจริงซ้อนทบับนเครือข่ายแล้ว โปรโตคอลบางตวัในกลุ่มนี Bยงัมีความแตกตา่งจาก
โปรโตคอลในกลุ่มอื�น ๆ กล่าวคือ แทนที�จะทําการคดัเลือกโหนดสําหรับส่งตอ่โดยตรง โปรโตคอล
จะทําการคดัเลือกทางแยกที�เหมาะสมสําหรับเป็นจดุส่งตอ่แพ็คเก็ตข้อมลูแทนที�จะทําการคดัเลือก
โหนดส่งต่อโดยตรง โหนดใด ๆ บริเวณทางแยกที�ได้รับการคดัเลือกก็จะทําหน้าที�เป็นโหนดส่งต่อ
แพ็คเก็ตข้อมูลโดยอัตโนมัติ ข้อดีของโปรโตคอลในกลุ่มนี B คือ เป็นโปรโตคอลที�เหมาะสมกับ
สภาพแวดล้อมในเมือง หรือมีรูปแบบการเชื�อมตอ่ของโหนดภายในเครือข่ายที�ไม่แน่นอนเนื�องจาก
โหนดมีการเคลื�อนที�อยู่ตลอดเวลา ข้อเสียที�สําคญั ได้แก่ แพ็คเก็ตข้อมูลอาจถูกส่งต่อไปยังทาง
แยกซึ�งไม่มีโหนดใด ๆ อยู่บริเวณนั Bน ส่งผลให้โหนดปลายทางไม่ได้รับแพ็คเก็ตข้อมูล นอกจากนี B
โปรโตคอลในกลุม่นี B ยงัจําเป็นต้องอาศยัข้อมลูตําแหน่งปัจจบุนัของโหนดปลายทางในการคํานวณ
เส้นทางสําหรับสง่ตอ่แพ็คเก็ตข้อมลูด้วย 
 งานวิจยันี Bมีวตัถปุระสงค์เพื�อสร้างโปรโตคอลค้นหาเส้นทางเชิงกรีดีสําหรับเครือข่าย
ยานพาหนะ ซึ�งมีลักษณะเด่นที�แตกต่างกับกลุ่มของโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่าย
ยานพาหนะที�ใช้กันอย่างแพร่หลายด้วยกัน 2 ประการคือ ประการแรกโปรโตคอลที�พฒันาขึ Bนจะ
คัดเลือกโหนดส่งต่อที�เหมาะสมที�สุดจํานวนหนึ�งโดยอาศัยรูปแบบผสมระหว่างตัวแบบ Set 
Covering และตวัแบบ Maximum Covering Location Model และใช้ข้อมลูจํานวนโหนดเพื�อน
บ้านเป็นเกณฑ์ในการคัดเลือก ประการที�สองโปรโตคอลสําหรับเครือข่ายยานพาหะนะที�
ผู้ วิจัยพัฒนาขึ Bนทํางานโดยไม่ต้องอาศัยข้อมูลตําแหน่งปัจจุบันของโหนดปลายทางจากส่วน
ให้บริการตําแหนง่ (location services) 
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1.2 คาํจาํกัดความศัพท์เฉพาะ 

 

 เครือข่ายเคลื�อนที�เฉพาะกิจ (Mobile Ad hoc NETwork: MANET) หมายถึง 
เครือข่ายสื�อสารไร้สายเคลื�อนที�ที�สามารถสื�อสารและส่งข้อมูลกนัระหว่างโหนดแทนการใช้สถานี
ฐาน (base station) ซึ�งแตล่ะโหนดในเครื�อข่ายสามารถเคลื�อนที�ได้อย่างอิสระและทําหน้าที�ได้ทั Bง
เป็นเราเตอร์ (router) และโฮสต์ (host)  
 เครือข่ายยานพาหนะ (Vehicular Ad hoc NETwork: VANET) หมายถึง 
เครือข่ายสื�อสารระหว่างยานพาหนะด้วยกันเอง และระหว่างยานพาหนะกับอุปกรณ์พิเศษที�ถูก
ตดิตั Bงเอาไว้เพื�อรับ-สง่ข้อมลูกนั 
 โปรโตคอลค้นหาเส้นทาง (Routing protocol) หมายถึง กฎหรือกระบวนการที�ระบุ
ให้เราเตอร์ค้นหาเส้นทางที�เหมาะสมไปยงัที�ที�ข้อมลูควรจะถกูสง่ตอ่ไปให้ 
 โหนด (nodes) หมายถึง กลุม่อปุกรณ์คํานวณแบบเคลื�อนที�ได้ (mobile computing 
devices) เชน่ โน้ตบุ๊กคอมพิวเตอร์ ปาล์ม สมาร์ทโฟน ฯลฯ  
 โหนดต้นทาง (source nodes) หมายถึง โหนดที�เริ�มต้นการค้นหาเส้นทางสําหรับ
จดัสง่แพ็คเก็ตข้อมลูไปยงัโหนดปลายทาง 
 โหนดปลายทาง (destination nodes) หมายถึง จุดหมายปลายทางสดุท้ายของ
แพ็คเก็ตข้อมลู 
 โหนดให้เลือก (candidate nodes) หมายถึง โหนดที�มีสิทธิจะถกูเลือกเป็นโหนดส่ง
ตอ่ข้อมลู 
 โหนดส่งต่อ (forwarding nodes) หมายถึง โหนดที�ทําหน้าที�ในการส่งตอ่ข้อมลูไป
ให้โหนดถดัไป 
 โหนดเพื�อนบ้าน (neighboring nodes) หมายถึง โหนดที�อยู่ภายในพื Bนที�ครอบคลมุ
ของสญัญาณ (coverage area) 
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1.3 วัตถุประสงค์ 

 

 งานวิจยันี Cมีเป้าหมายเพื.อพฒันาโปรโตคอลจีอาร์พี (Greedy Routing Protocol for 
Inter-Vehicle Communication: GRP) ซึ.งเป็นโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่ายยานพาหนะ 
ทั Cงนี Cเพื.อให้งานวิจยัดําเนินไปตามเป้าหมายดงักลา่ว จงึกําหนดวตัถปุระสงค์ของงานวิจยัไว้ดงันี C 
 1. เพื�อศึกษาและหาแนวทางในการนําตวัแบบ Set Covering และตวัแบบ Maximum 
Covering Location Model มาประยกุต์ใช้ในการคดัเลือกโหนดให้เลือก (candidate node) ที�
เหมาะสมในการพฒันาโปรโตคอลค้นหาเส้นทางจีอาร์พี 
 2. เพื�อพัฒนาโปรโตคอลจีอาร์พีซึ�งเป็นโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่าย
ยานพาหนะ 
 3. เพื�อยืนยนัความถกูต้องของโปรโตคอลจีอาร์พีที�พฒันาขึ Bน ด้วยการทดสอบโปรโตคอล
บนโปรแกรมจําลองเครือขา่ยเอ็นเอสท ู(NS2)  
 4. เพื�อเปรียบเทียบสมรรถนะระหว่างโปรโตคอลจีอาร์พี (GRP) ที�ได้พฒันาขึ Bนกับ
โปรโตคอลเอโอดีวี (AODV) ซึ�งเป็นตวัแทนของกลุ่มโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่าย
เคลื�อนที�เฉพาะกิจที�ทํางานเมื�อถูกทวงถาม (on-demand) และโปรโตคอลซีบีเอฟ (CBF) ซึ�งเป็น
ตัวแทนของกลุ่มโปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่ายยานพาหนะแบบไม่ใช้เครื�องบอก
ตําแหนง่ (non-beacon routing scheme) 

 
1.4 แนวทางการทาํวิจัย 

 

 เพื�อให้การทําวิจยัสามารถบรรลตุรงตามวตัถปุระสงค์ของงานวิจยั ผู้ วิจยัได้วางแนว
ทางการทําวิจยันี Bโดย ทําการศึกษางานวิจยัที�เกี�ยวข้องกับโปรโตคอลค้นหาเส้นทางบนเครือข่าย
เคลื�อนที�เฉพาะกิจ (MANET routing protocols) และโปรโตคอลค้นหาเส้นทางบนเครือข่าย
ยานพาหนะ (VANET routing protocols) เพื�อนําความรู้ที�ได้ศกึษามาออกแบบโปรโตคอลค้นหา
เส้นทางจีอาร์พี และพฒันาโปรโตคอลดงักล่าวให้ตรงกับวตัถุประสงค์ของงานวิจยัที�ได้ตั Bงไว้ เมื�อ
ทําการตรวจสอบความถูกต้องและปรับปรุงโปรโตคอลแล้วทําการทดสอบโปรโตคอลโดยใช้
โปรแกรมจําลองเครือข่ายเอ็นเอสทู (NS2) เพื�อตรวจวดั และทําการเปรียบเทียบสมรรถนะของ
โปรโตคอลจีอาร์พี (GRP) กบัโปรโตคอลเอโอดีวี (AODV) (C. E. Perkins & Royer, 1999) และ
โปรโตคอลซีบีเอฟ (CBF) (Füßler, et al., 2003) 
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 สําหรับการประเมินประสิทธิภาพงานวิจัยนี Bจะแบ่งการประเมินออกเป็น 4 ส่วน
ด้วยกันคือ วดัอตัราความสําเร็จในการส่งข้อมูล (Packet delivery ratio) วดัค่าเฉลี�ยการหน่วง 
(Average End-to-end delay) วดัคา่ใช้จ่ายในการค้นหาโหนดปลายทาง หรือโอเวอร์เฮดเฉลี�ยใน
การค้นหาโหนดปลายทาง (Average routing overhead) และวดัคา่เฉลี�ยจํานวนแพ็คเก็ตข้อมูล
ซํ Bาซ้อนที�โหนดปลายทางได้รับ (Average Duplicate packet) จากนั Bนจึงนําข้อมลูที�ได้มาทําการ
วิเคราะห์ และทําการสรุปผลการทดลอง 
 

1.5 ขอบเขตของการวิจัย 

  

 เพื.อให้งานวิจยัเป็นไปตามวตัถปุระสงค์ที.วางไว้ จึงได้กําหนดขอบเขตของงานวิจยัไว้

ดงัตอ่ไปนี C 

  1. ศกึษาและออกแบบโปรโตคอลจีอาร์พี (GRP) สําหรับค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่าย
ยานพาหนะ 
  2. ศกึษาและออกแบบการทดลองเพื�อตรวจสอบความถกูต้องของขั Bนตอนการทํางาน
ของโปรโตคอลค้นหาเส้นทางที�ได้ออกแบบไว้โดยจําลองสถานการณ์รูปแบบต่าง ๆ ที�เหมาะสม 
โดยใช้โปรแกรมจําลองเครือข่ายเอ็นเอสทู (NS2) ซึ�งโปรโตคอลต้องค้นหาเส้นทางไปยังโหนด
ปลายทางที�ต้องการและสามารถสง่ข้อมลูไปถึงโหนดที�ต้องการได้อยา่งถกูต้อง 
  3. ศกึษาและทําการออกแบบการประเมินประสิทธิภาพของโปรโตคอลจีอาร์พี เปรียบเทียบ
โปรโตคอลค้นหาเส้นทางจีอาร์พี (GRP) ที�พฒันาขึ Bนกบัโปรโตคอลเอโอดีวี (AODV) (C. E. Perkins 
& Royer, 1999) และโปรโตคอลซีบีเอฟ (CBF) (Füßler, et al., 2003) โดยแบ่งการทดลอง
ออกเป็นสถานการณ์ตา่ง ๆ เพื�อเปรียบเทียบประสิทธิภาพ  

 
1.6 ประโยชน์ที�คาดว่าจะได้รับ 

 

 หลงัจากดําเนินการวิจยัตามวตัถปุระสงค์ภายใต้ขอบเขตของงานวิจยัที�ได้กําหนดไว้ 
ผู้ วิจยัคาดว่าจะได้รับประโยชน์จากงานวิจยั ดงัตอ่ไปนี B 
 1. ได้โปรโตคอลค้นหาเส้นทางสําหรับเครือข่ายยานพาหนะ ซึ�งไมต้่องอาศยัสว่น
ให้บริการตําแหนง่ (location service) 
 2. ได้แนวทางในการพฒันาปรับปรุงประสิทธิภาพของโปรโตคอลค้นหาเส้นทาง
สําหรับเครือข่ายยานพาหนะ ซึ�งไมต้่องอาศยัสว่นให้บริการตําแหนง่ 
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1.7 รายละเอียดวิทยานิพนธ์ 

 
 วิทยานิพนธ์ฉบบันี Bแบง่ออกเป็น 5 บทด้วยกนั ในบทแรกที�ได้กล่าวไปแล้วนั Bนเป็นบท
นํา ซึ�งกลา่วถึงภาพรวมของวิทยานิพนธ์ โดยเนื Bอหาในบทถดัไปมีรายละเอียดดงันี B 
 บทที� 2 ทฤษฎีและงานวิจยัที�เกี�ยวข้อง กล่าวถึง โปรโตคอลค้นหาเส้นทางในกลุ่ม
เครือขา่ยเคลื�อนที�เฉพาะกิจ โปรโตคอลค้นหาเส้นทางในกลุม่เครือขา่ยยานพาหนะ 
 บทที� 3 วิธีการวิจยั กล่าวถึง ลําดบัขั Bนตอนการทํางานของโปรโตคอลค้นหาเส้นทาง
เชิงกรีดีสําหรับการสื�อสารระหว่างยานพาหนะ (Greedy Routing Protocol for Inter-vehicle 
Communication: GRP) เครื�องมือที�ใช้ในการทดลอง ตวัวดัสมรรถนะของโปรโตคอล 
 บทที� 4 ผลของการวิจยั กล่าวถึง การวดัสมรรถนะของโปรโตคอลค้นหาเส้นทางเชิง
กรีดีสําหรับการสื�อสารระหว่างยานพาหนะ (Greedy Routing Protocol for Inter-vehicle 
Communication: GRP) และผลการทดลองเปรียบเทียบสมรรถนะระหว่างโปรโตคอลค้นหา
เส้นทางเชิงกรีดีสําหรับการสื�อสารระหว่างยานพาหนะกับโปรโตคอลค้นหาเส้นทางเอโอดีวี 
(AODV) และโปรโตคอลค้นหาเส้นทางซีบีเอฟ (CBF) 
 บทที� 5 สรุปผลการศึกษาวิจยัและข้อเสนอแนะ กล่าวถึง การสรุปผลการศึกษาวิจยั 
ข้อเสนอแนะ และงานวิจยัในอนาคต  
 
 
 

 


