
บทที่ 4 
 

ผลของการวิจัย 

 
 ในบทท่ี 2 และบทที่ 3 ได้กล่าวถึงโครงงานวิจัย งานเขียนอื่นๆ ที่เกี่ยวข้อง และกรอบ
แนวความคิดในการด าเนินงานเพื่อใช้ประกอบการด าเนินงาน  ส่วนในบทน้ีจะกล่าวถึง
พารามิเตอร์ต่างๆ  ส าหรับด าเนินการ และการด าเนินการออกแบบโครงการวิจัยเครื่องต้นแบบ
ส าหรับส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียมประกอบการค้นหาสสารจากระยะไกลด้วยเครื่อง 
GT-200 
 
4.1  การส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียม GPS 
 การส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียม GPS มาจากแนวความคิดง่าย ๆ คือ ถ้าเรารู้
ต าแหน่งของดาวเทียม GPS และเรารู้ระยะทาง จากดาวเทียม GPS ถึงเครื่องรับสัญญาณ GPS 
เราจะสามารถหาต าแหน่งของเครื่องรับสัญญาณ GPS ได้ เช่น ถ้าลองพิจารณาใน 2 มิติ แล้ว
ทั้งต าแหน่งที่ก าหนดให้ 2 จุด และระยะจากจุดท้ัง 2 ถึงจุดที่ต้องการหา ( x,y) เราสามารถใช้วง
เวียนเขียนเส้น โดยมีจุดที่ก าหนดให้เป็นศูนย์กลาง รัศมีวงเวียนเท่ากับระยะทางที่รู้ เส้นวงกลม
ที่ได้    จะตัดกัน 2 จุด โดยหน่ึงจุดเป็นค าตอบที่ถูกต้อง ดังนั้นสามารถเขียนสมการอย่างง่าย
เขียนได้ดังนี ้

ระยะจากจุดท่ี 1 (X1, Y1)  

ระยะจากจุดท่ี 2 (X2, Y2)  

 ถ้าเป็นสามมิติก็สามารถท าได้ในลักษณะเดียวกัน โดยมีจุดที่ก าหนดให้ 3 จุด ในท านอง
เดียวกัน ก็สามารถเขียนสมการอย่างง่ายได้ดังนี้ 

ระยะจากจุดท่ี 1  

ระยะจากจุดท่ี 2  

ระยะจากจุดท่ี 3  

 ส าหรับระยะทางนั้น เครื่องรับสัญญาณ GPS สามารถค านวณโดยการจับเวลาที่สัญญาณ
เดินทางจากดาวเทียม GPS ถึงเครื่องรับสัญญาณ GPS แล้วคูณด้วยความเร็วแสง ก็จะได้ระยะ 
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ณ เสี้ยวเวลา (epoch) ที่ดาวเทียม GPS ห่างจากเครื่องรับ GPS ถึงอย่างไรก็ดี เนื่องจากคลื่น
เดินทางด้วยความเร็วแสง นาฬิกาที่จับเวลาที่เครื่องรับมีคุณภาพเหมือนนาฬิกาควอตซ์ท่ัวไป 
ความผิดพลาดจากการจับเวลา ( dt) แม้เพียงเล็กน้อยก็ท าให้ระยะน้ันผิดเพี้ยนไปมาก ความ
ผิดพลาดดังกล่าว  จึงนับเป็นตัวแปรส าคัญในการค านวณต าแหน่ง ด้วยเหตุนี้ การหาต าแหน่ง  
จึงมีตัวแปรพื้นฐานท่ีส าคัญรวม 4 ตัวแปร ได้แก่ ต าแหน่งที่ต้องการหาใน 3 มิติ ( x,y,z) และ 
ความผิดพลาดอันเน่ืองมาจากนาฬิกาที่ใช้ ท าให้เราต้องการดาวเทียมอย่างน้อย 4 ดวง       
เพื่อสร้าง 4 สมการ ในการแก้ตัวแปรทั้ง 4 สมการอย่างง่ายจึงกลายเป็น 

ระยะจากจุดท่ี 1  

ระยะจากจุดท่ี 2  

ระยะจากจุดท่ี 3  

ระยะจากจุดท่ี 4  

เมื่อ c  เป็นความเร็วแสง 

 ในกรณีที่มีจ านวนดาวเทียมมากกว่านี้ ก็จะมีจ านวนสมการมากขึ้นเท่ากับจ านวนดาวเทียม
สังเกตการณ์ดังภาพที่ 4.1 

 
 

ภาพที่ 4.1 แสดงลักษณะการหาต าแหน่งบนพื้นโลกด้วยดาวเทียม GPS 
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4.2   การส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยเครื่องรับสัญญาณ GPS 
    โครงการวิจัยเครื่องต้นแบบส าหรับส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียมประกอบการ
ค้นหาสสารจากระยะไกลด้วยเครื่อง GT-200 จะใช้เทคนิคการค้นหาต าแหน่งแบบสมบูรณ์ 
(Absolute Positioning Method) เพื่อการค้นหาต าแหน่งบนพื้นโลกด้วยดาวเทียม GPS โดย
เทคนิคดังกล่าวมีลักษณะเป็นการหาต าแหน่งจุดเดียว  ซึ่งเป็นการหาต าแหน่งแบบสัมบูรณ์ของ
จุดที่น าเครื่องรับสัญญาณ GPS ไปวาง เทคนิควิธีการน้ีต้องการเครื่องรับสัญญาณ GPS แบบ       
เนวิเกชั่นรีซีฟเวอร์  (Navigation Receiver) เพียงเครื่องเดียว โดยเม่ือน าเครื่องรับสัญญาณ 
GPS ไปวางที่จุดที่ต้องการหาต าแหน่ง เมื่อเครื่องรับสัญญาณ GPS สามารถรับสัญญาณจาก
ดาวเทียม GPS ได้ครบ 4 ดวงที่มีรูปลักษณ์เชิงเรขาคณิตที่ดีที่สุด หรือมีค่า  PDOP ต่ าที่สุดมา
ใช้ในการค านวณ ก็จะแสดงค่าพิกัดต าแหน่งได้ในทันที โดยค่าความถูกต้องของการหาต าแหน่ง
จุดเดียวจากรหัส C/A  โดยใช้เทคนิคการหาต าแหน่งจาก Pseudo rang ซึ่ง Pseudo range คือ
ระยะทางที่วัดจากดาวเทียม GPS มายังเครื่องรับสัญญาณ GPS ในการวัดระยะทางเครื่องรับ
สัญญาณ GPS จะสร้างรหัส PRN (คือรหัส C/A code ที่ใช้ในกิจการพลเรือน หรือ  P code ที่ใช้
ในกิจการทหาร C/A code จะถูกผสม(Modulate)ส่งมาพร้อมกับคลื่น  L1 ส่วน P code จะถูก
ผสม (Modulate) ส่งมาพร้อมกับคลื่น  L2) ซึ่งใช้ในดาวเทียม GPS ขึ้นมาเปรียบเทียบกับรหัสที่
ได้จากการรับสัญญาณ GPS รหัสที่สร้างขึ้นจะถูกเลื่อนไปมาจนกระท่ังมีสหสัมพันธ์สูงสุดเม่ือ
เปรียบเทียบกับรหัสที่รับได้   ค่าเลื่อนระหว่างรหัสทั้งสองคือ ระยะเวลาที่คลื่นวิทยุเดินทางจาก
ดาวเทียม GPS มาถึงเครื่องรับสัญญาณ GPS ด้วยการเอาความเร็วของคลื่นวิทยุคูณกับเวลา  
ดังแสดงได้ตามสมการ 

PR = R + c dt1 + c dt2 + c dt3 + E 

โดยท่ี  

PR คือ ค่าสหสัมพันธ์สูงสุดของระยะจากดาวเทียม GPS ถึงเครื่องรับสัญญาณ GPS ที่
รังวัดได้จากเครื่องรับสัญญาณ GPS (คือ ระยะที่ยังมีความคลาดเคลื่อนอยู่) 

R คือ ระยะทางทางเรขาคณิตจากดาวเทียม GPS ถึงเครื่องรับสัญญาณ GPS ค านวณ
ได้จาก c (t2 – t1) โดยท่ีค่า c คือค่าความเร็วของการแพร่กระจายคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าใน
สุญญากาศ มีค่า 299792458 x 10^8 เมตร/วินาที   t2 คือเวลาที่รับสัญญาณ  t1 คือเวลาที่
ดาวเทียม GPS ส่งสัญญาณ ซึ่งในกรณีนี้เราสามารถแปรจากค่า  R ไปสู่การหาค่าต าแหน่งของ
เครื่องรับสัญญาณ GPS ได้ 
 

R = sqr(Vsat - Vrec) 
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โดยท่ี 
Vsat  คือ vector ต าแหน่งดาวเทียมเวลา t1 มีองค์ประกอบเป็น Xsat ,Ysat และ Zsat 
Vrec  คือ vector ต าแหน่งเครื่องรับเวลา t2 มีองค์ประกอบเป็น Xrec ,Yrec และ Zrec 
dt1  คือ ความคลาดเคลื่อนของนาฬิกาเครื่องรับ 
dt2  คือ เวลาประวิงของการแพร่กระจายคลื่นในบรรยากาศ 
dt3  คือ  ความคลาดเคลื่อนของนาฬิกาดาวเทียมเทียบกับระบบเวลา GPS 
E  คือ ความคลาดเคลื่อนของการวัด 
การวัดระยะทางไปยังดาวเทียม GPS หนึ่งดาว น ามาเขียนสมการได้หน่ึงสมการ ถ้าวัด

ไปยังดาวเทียม GPS 4 ดวง ก็สามารถเขียนสมการได้ 4 สมการและตัวไม่รู้ค่า  4 ตัว(พิกัดของ
เครื่องรับสัญญาณ X,Y,Z และค่าความคลาดเคลื่อน) ท าให้สามารถใช้วิธีการทางพีชคณิตหาตัว
ไม่ทราบค่าได้ หรือวิธีการ Least square กรณีที่มีสมการสังเกตมากกว่า 4 สมการ ซึ่งปกติแล้ว
เราจะใช้วิธีการหาต าแหน่งจาก  Pseudo range กับการรังวัดแบบจุดเดียวหรือ  Point 
positioning จะมีความเคลื่อนอยู่ประมาณ +/- 10 ถึง 25 เมตร 

4.3    ความแม่นย า (ACCURACY) ของต าแหน่งพิกัดที่ค านวณได้  
     โดยท่ัวไปแล้วเครื่องรับสัญญาณ  GPS  ที่ท างานโดยอาศัยสัญญาณ SPS สามารถ
ค านวณค่าต าแหน่งพิกัดที่มีความถูกต้องอยู่ในระยะ 25 เมตร และค่าความถูกต้องของความเร็ว
อยู่ในระยะ 5 เมตรต่อวินาที  เนื่องจากค่าความถูกต้องที่ได้นี้จะขึ้นอยู่กับนโยบายของรัฐบาล
สหรัฐอเมริกา ที่เรียกว่า Selective Availability (SA) เพื่อรักษาความม่ันคงทางทหาร สัญญาณ 
SA นี้จะท าให้เกิดค่าความผิดพลาดขึ้นกับข้อมูล Ephemeris ที่ส่งกระจายมาจากดาวเทียม  
GPS ส่งผลให้ค่าความผิดพลาดของค่าต าแหน่งพิกัดที่ได้ มีค่าเพิ่มขึ้นเป็นระยะ  100 เมตร ใน
การใช้งานทั่วไปแล้ว ค่าความผิดพลาดในระยะ 100 เมตร ก็ถือว่าดีเพียงพอ ส าหรับการใช้งาน
ที่ต้องการความถูกต้องแม่นย าที่มากกว่านี้ ก็สามารถท าได้โดยใช้เทคนิค Differential เพื่อก าจัด
ผลของ SA ซึ่งท าให้ค่าที่ได้มีความถูกต้องมากขึ้น (ขณะน้ี รัฐบาลสหรัฐอเมริกาปิด SA แล้ว) 
นอกจากนี้ ความถูกต้องของต าแหน่งพิกัดยังขึ้นกับ  ชุดของค่าคงที่ ที่เรียกว่า “Map Datum”  
ซึ่งค่าเหล่านี้ มีความแตกต่างกัน ส าหรับ ในแต่ละพื้นท่ี  โดยท่ัวไปนั้นแต่ละประเทศ จะใช้ Map 
Datum ที่แตกต่างกัน ในการสร้างแผนที่ของประเทศ ที่มีต าแหน่งเดียวกัน  บนแผนที่  2 ฉบับ    
ที่ใช้ Map Datum ต่างกันในการสร้างแผนที่  จะให้ค่าต าแหน่งพิกัดที่แตกต่างกัน ด้วย ดังนั้น  
การเทียบต าแหน่งพิกัดที่ได้จากเครื่องรับสัญญาณ GPS กับต าแหน่งพิกัดจริงที่ได้จากแผนท่ี  
จึงต้องใช้ Map Datum เดียวกัน โดยท่ีเครื่องรับสัญญาณ GPS ส่วนมาก จะสามารถเปลี่ยน 
Map Datum ของเครื่องได้หลายแบบ  เพื่อให้สามารถน าเครื่องไปใช้ ในการบอกต าแหน่ง เทียบ
กับแผนที่ในพื้นท่ีของแต่ละประเทศได้  (Map Datum Thai-Viet ซึ่งใช้ได้กับพื้นที่ ประเทศไทย 
เวียดนาม และบริเวณอินโดจีน หลายประเทศ) การตั้ง Map Datum ที่ไม่ถูกต้องให้กับ      
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เครื่อง GPS อาจท าให้ต าแหน่งพิกัดที่อ่านได้จากเครื่องไม่ตรงกับต าแหน่งพิกัดที่ได้จากแผนท่ี 
ความแตกต่างอาจเป็นได้ตั้งแต่ระยะไม่กี่เมตรจนมากถึงหลายร้อยเมตร โดยท่ัวไปถ้าไม่ทราบว่า
แผนที่ที่ใช้อ้างอิงท าโดยใช้ Map Datum ใด ให้เลือกตั้ง  Map Datum ของเครื่องเป็น WGS-84 
แต่ถ้าทราบ Map Datum ของแผนที่ท่ีใช้เปรียบเทียบก็ให้ตั้ง  Map Datum ของเครื่องรับ
สัญญาณ GPS เป็นแบบเดียวกัน ส าหรับประเทศไทย ถ้าตั้ง  WGS-84 ให้กับเครื่องรับสัญญาณ 
GPS จะท าให้ต าแหน่งพิกัดที่อ่านได้จากเครื่องรับสัญญาณ GPS เทียบกับแผนท่ีประเทศไทยที่
อ้างอิงกับ Map Datum แบบ Thai-Viet มีความแตกต่างในแนวราบที่ประมาณ  413 เมตร ซึ่ง
ค่อนข้างสูงมาก ดังนั้น ก่อนการใช้เครื่องรับสัญญา ณ GPS ควรตั้งค่า Map Datum ให้ตรงกับ
แผนที่ที่จะใช้เปรียบเทียบทุกครั้ง  
  ดังนั้นเทคนิค Differential วิธีการ differential positioning เป็นเทคนิคหนึ่ง ในการท่ี   
จะท าให้ผู้ใช้หาค่าพิกัดจากดาวเทียม โดย สามารถที่จะก าจัดค่าความผิดพลาดที่เกิดขึ้น        
อันเนื่องมาจากสภาวะแวดล้อม และผลจาก SA ท าให้สามารถที่จะใช้เครื่องหาค่าพิกัดในการ
ค านวณหาค่าต าแหน่งที่ให้ความแม่นย าสูง โดยมีหลักการในการใช้ค่าความผิดพลาดที่ค านวณ
ได้ ณ ต าแหน่งที่ทราบค่าพิกัดแน่นอนถูกต้อง  และท าการป้อนค่าดังกล่าวเข้าไปเพื่อท าการ
แก้ไขค่าต าแหน่งท่ีค านวณได้จากเครื่องรับ GPS เครื่องอื่นๆ โดยท่ัวไปแล้วค่าความแม่นย าใน
แนวราบของต าแหน่งใดๆ ที่ค านวณได้จากเครื่องรับ GPS จะมีค่าประมาณ 15 เมตร RMS หรือ
มากกว่านั้น  ความหมายของค าว่า  15 เมตร RMS(Root-Mean Square) หมายถึง  ถ้าท าการ
กระจายจุดต่างๆ  รอบต าแหน่งที่ถูกต้องเป็นแบบวงกลมโดยมีค่า mean เป็นศูนย์ค่าความ
แม่นย า 15 เมตร RMS จะหมายถึง 63 % ของต าแหน่งที่วัดได้จะอยู่ในระยะ  15 เมตร จาก
ต าแหน่งที่ถูกต้องค่าความผิดพลาดในการหาต าแหน่งมีอยู่ 2 ประเภท คือแบบที่แก้ไขได้  และ
แบบที่แก้ไขไม่ได้ค่าความผิดพลาดแบบที่แก้ไขได้  จะเป็นค่าความผิดพลาดที่เกิดขึ้นเหมือนๆ  
กันกับเครื่องรับ GPS ทุกเครื่องที่อยู่ในบริเวณเดียวกัน  ส่วนค่าความผิดพลาดที่แก้ไขไม่ได้    
จะเป็นค่าความผิดพลาดแบบที่จะไม่มีความสัมพันธ์กันเลยในระหว่างเครื่องรับทุกเครื่องที่อยู่ใน
บริเวณเดียวกัน  
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4.4   การออกแบบเพื่อพัฒนาเครื่องต้นแบบบนพื้นฐานของไมโครคอมพิวเตอร์ 
    โครงการวิจัย เครื่องต้นแบบส าหรับส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียมประกอบ การ
ค้นหาสสารจากระยะไกลด้วยเครื่อง GT-200 ถูกออกแบบและพัฒนาเพื่อเป็นเครื่องมือต้นแบบ
บนพื้นฐานของเทคโนโลยีไมโครคอมพิวเตอร์ (Micro Computer) ซึ่งโดยภาพรวมจะเป็นการ
พัฒนาโปรแกรม  เพื่อรับข้อมูลต าแหน่งพิกัดจากการประมวลผลของเครื่องรับสัญญาณ GPS 
และแสดงผลพิกัดบนแผนที่แบบอิเล็กทรอนิกส์ ดังภาพที่ 4.2 แสดงบล็อกไดอะแกรมการท างาน
ของระบบ 
 

 
 

ภาพที่ 4.2 แสดงบล็อกไดอะแกรมการท างานของระบบ 
 
 โดยข้อมูลที่มาจากเครื่องรับสัญญาณ  GPS จะแบ่งเป็น  Sentence ต่างๆ โดยแต่ละ  
Sentence จะขึ้นต้นด้วยเครื่องหมาย $ และจะสิ้นสุด Sentence ด้วยการข้ึนบรรทัดใหม่  ซึ่งเห็น
ได้ว่ามี Sentence ต่างๆมากมาย  แต่ในการวิจัยน้ีจะสนใจเฉพาะ  Sentence ที่ขึ้นต้นด้วย 
$GPRMC ซึ่ง Sentence นี ้จะมีต าแหน่งที่บอกค่าพิกัดดังภาพที่  4.3 ส าหรับการอ่านข้อมูลจาก
เครื่องรับสัญญาณ GPS จะอาศัยการอ่านข้อมูลโดยใช้  Timer คือ หลักการที่ว่าอุปกรณ์
เครื่องรับสัญญาณ GPS จะส่งชุด NMEA Sentence ทุก 1 วินาทีเสมอ ดังนั้นเราจึงสร้าง  
Thread เพื่อมาอ่านข้อมูลจากเครื่องรับสัญญาณ GPS ทุก 1 วินาทีโดย Thread นี้จะท าหน้าที่
ในการอ่านข้อมูลทั้งหมดจาก  GPS Port แล้วจึงกรองเฉพาะข้อมูลที่เราต้องการและท าการ
ประมวลผลข้อมูลต่อ เมื่อเสร็จแล้ว Thread จะถูกลบทิ้งโดยจะท างานในลักษณะตามภาพที่ 4.4 
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ภาพที่ 4.3 แสดงข้อมูลที่ส่งมาจากเครื่องรับสัญญาณ GPS 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 4.4 แสดงการอ่านข้อมูลจากเครื่องรับสัญญาณ GPS  
ซึ่งอาศัยการอ่านข้อมูลโดยใช้ Timer 
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ซึ่งการท างานในลักษณะน้ีจะคล้ายกับวิธี Polling ดังภาพที่ 4.5  
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 4.5 แสดงการอ่านข้อมูลแบบ Timer-based 
 
  ซึ่งจากข้อมูล NMEA Sentence ที่ได้จากเครื่องรับสัญญาณ GPS จะใช้โปรแกรมที่
พัฒนาขึ้น  ท าหน้าที่รับข้อมูลและคัดแยกข้อมูลให้เหลือเฉพาะข้อมูลที่เป็นค่าของละติจูดและ
ลองจิจูดซึ่งจะได้ข้อมูลที่ผ่านการคัดเลือก  ดังภาพที่  4.7 โดยข้อมูลที่เป็นค่าของละติจูดและ
ลองจิจูดจะถูกน าเข้าเพื่อเป็นข้อมูลในการแสดงผลของแผนที่แบบอิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งในการวิจัยนี้
ได้เลือกใช้ แผนที่อิเล็กทรอนิกส์ของ Google Map โดยการแสดงผลด้วยไมโครคอมพิวเตอร์ ซึ่ง
เชื่อมต่อกับเครือข่ายอินเทอร์เน็ตด้วย GSM Module Air Card 
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                        ภาพที่ 4.7 แสดงข้อมูลที่เป็นละติจูดและลองจิจูดที่ถูกคัดแยก 
 
4.5   ผลการด าเนินงาน 
    โครงการวิจัยเครื่องต้นแบบส าหรับส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกด้วยดาวเทียมประกอบการ
ค้นหาสสารจากระยะไกลด้วยเครื่อง GT-200 เมื่อด าเนินการแล้วเสร็จ ได้ทดสอบประสิทธิภาพ
การท างานโดยใช้ประกอบการค้นหาสสารเพื่อเปรียบเทียบกับการค้นหาสสารในรูปแบบท่ีต้อง
ด าเนินการวาดแผนที่ประกอบการค้นหากับการค้นหา รูปแบบที่ใช้ เครื่องต้นแบบ ประกอบการ
ค้นหา โดยท าการทดสอบในการค้นหาสสารจ านวน 2 ประเภทในพื้นที่ใกล้เคียงกัน และท าการ
ทดสอบซ้ าจ านวน 5 พื้นที ่ผลการทดสอบแสดงได้ดังตารางที่ 4.1 
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ตารางที่ 4.1  แสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพการท างาน ในการค้นหาสสาร  เพื่อ    
เปรียบเทียบกับการค้นหาสสารในรูปแบบท่ีต้องด าเนินการวาดแผนท่ี
ประกอบการค้นหากับการใช้เครื่องต้นแบบประกอบการค้นหา 

 

 
ที่ 

           ระยะผิดพลาด(เมตร) การค้นหาสสาร
ประกอบการเขียนแผนที่ 

การค้นหาสสาร
ประกอบเครื่องต้นแบบ พื้นที่ / ล าดับสสาร 

1 พื้นที่ 1 / สสารท่ี 1 5 7 
2 พื้นที่ 1 / สสารท่ี 2 2 12 
3 พื้นที่ 2 / สสารท่ี 1 7 2 
4 พื้นที่ 2 / สสารท่ี 2 4 1 
5 พื้นที่ 3 / สสารท่ี 1 3 5 
6 พื้นที่ 3 / สสารท่ี 2 5 16 
7 พื้นที่ 4 / สสารท่ี 1 1 10 
8 พื้นที่ 4 / สสารท่ี 2 6 2 
9 พื้นที่ 5 / สสารท่ี 1 3 4 
10 พื้นที่ 5 / สสารท่ี 2 2 3 
 

  จากตารางที่ 4.1 ซึ่งแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพการท างาน ในการค้นหา สสาร 
เพื่อเปรียบเทียบกับการค้นหาสสารในรูปแบบท่ีต้องด าเนินการวาดแผนท่ีประกอบการค้นหากับ
การใช้เครื่องต้นแบบ ประกอบการค้นหา  ซึ่งโดยทฤษฎีการค้นหาท่ัวไปของเครื่องค้นหาวัตถุ
ระเบิด อาวุธ และยาเสพติด (GT-200) เมื่อด าเนินการตามขั้นตอนการตรวจหาและระบุต าแหน่ง
ของสสารที่ตรวจพบแล้ว ยอมรับให้การระบุต าแหน่งของสสารท่ีด าเนินการค้นหาได้ในระยะ    
ไม่เกิน 5 เมตร   
  ซึ่งสรุปได้ว่า จากการค้นหาสสารประกอบการเขียนแผนที่น้ัน มีความผิดพลาดในการ
ค้นหาสสารท่ีเกินกว่าค่าที่ยอมรับได้ทั้งหมด 2 พื้นที่ จากทั้งหมด 10 พื้นที่ ได้แก่  

1) พื้นที่ล าดับที่ 3 คือ พื้นที่ 2 /สสารท่ี 1  ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดเท่ากับ 7 เมตร  
2) และพื้นท่ีล าดับที่ 8 คือ พื้นที่ 4/ สสารท่ี 2 ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดกับ 6 เมตร  

  และจากการค้นหาสสารประกอบเครื่องต้นแบบนั้น มีความผิดพลาดในการค้นหาสสารท่ี
เกินค่าที่ยอมรับได้ทั้งหมด 4 พื้นที่ จากการพื้นที่ท้ังหมด 10 พื้นที่เช่นกัน ได้แก่  

1) พื้นที่ล าดับที่ 1 คือ พื้นที่ 1/สสารท่ี 1 ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดเท่ากับ 7 เมตร 
2) พื้นที่ล าดับที่ 2 คือ พื้นที่ 1/สสารท่ี 2 ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดเท่ากับ 12 เมตร 
3) พื้นที่ล าดับที่ 6 คือ พื้นที่ 3/สสารท่ี 2 ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดเท่ากับ 16 เมตร 
4) พื้นที่ล าดับที่ 7 คือ พื้นที่ 1/สสารท่ี 1 ซึ่งมีค่าระยะผิดพลาดเท่ากับ 10 เมตร 
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 ดังนั้นจากผลการทดสอบตามตาราง  จึงสามารถคิดเป็นเปอร์เซ็นต์ความ ผิดพลาดได้ตาม
สมการดังน้ี 
 
เปอร์เซ็นต์ความผิดพลาด =  
 
 
ตารางที่ 4.2  แสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพการท างาน ในการค้นหาสสาร เพื่อเปรียบเทียบ

การค้นหาสสารในรูปแบบท่ีต้องด าเนินการวาดแผนท่ีประกอบการค้นหากับการ
ใช้เครื่องต้นแบบประกอบการค้นหา ในรูปแบบเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาด 

 
               ความผิดพลาด (%) การค้นหาสสาร

ประกอบการเขียนแผนที่ 
การค้นหาสสารประกอบ

เครื่องต้นแบบ ที่ พื้นที่ / ล าดับสสาร 
1 พื้นที่ 1 / สสารท่ี 1 0 40 
2 พื้นที่ 1 / สสารท่ี 2 -60 140 
3 พื้นที่ 2 / สสารท่ี 1 40 -60 
4 พื้นที่ 2 / สสารท่ี 2 -20 -80 
5 พื้นที่ 3 / สสารท่ี 1 -40 0 
6 พื้นที่ 3 / สสารท่ี 2 0 220 
7 พื้นที่ 4 / สสารท่ี 1 -80 100 
8 พื้นที่ 4 / สสารท่ี 2 20 -60 
9 พื้นที่ 5 / สสารท่ี 1 -40 -20 
10 พื้นที่ 5 / สสารท่ี 2 -60 -40 
   
  จากตารางที่ 4.2 ซึ่งแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพการท างานโดย การค้นหาสสาร
เพื่อเปรียบเทียบกับการค้นหาสสารในรูปแบบท่ีต้องด าเนินการวาดแผนท่ีประกอบการค้นหากับ
การ ใช้เ ครื่องต้นแบบ ประกอบการค้นหา ในรูปแบบเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาด ซึ่งค่าความ
ผิดพลาดที่มีค่าเป็นลบ (-) นั้นคิดเป็นค่าความผิดพลาดเท่ากับ 0%  ส่วนค่าความผิดพลาดที่มีค่า
เกิน 100 ให้คิดเป็นค่าความผิดพลาดเท่ากับ 100% ซึ่งจะเห็นว่า จะพบค่าผิดพลาดลักษณะน้ี 
ในการค้นหาสสารประกอบเครื่องต้นแบบ ซึ่งพบในพื้นที่ที่ 2 คือ พื้นที่ 1/สสารท่ี 2 คือ ค่าความ
ผิดพลาดคิดเป็น 140% และพื้นท่ีที่ 6 คือ พื้นที่ 3/สสารท่ี 2 คือ ค่าความผิดพลาดคิดเป็น     
220 %  

(ระยะผิดพลาดจากการทดสอบ-ระยะผิดพลาดท่ียอมรับได้ตามทฤษฎ)ี x 100 

ระยะผิดพลาดท่ียอมรับได้ตามทฤษฎี
การค้นหา 
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  จากผลการทดสอบที่ได้จากตารางที่ 4.1 และ 4.2 นั้น พบว่าการ ทดสอบประสิทธิภาพ
การท างานโดย การค้นหา สสารโดยใช้เครื่องต้นแบบประกอบการ ค้นหานั้น ถึงแม้จะยังคงพบ
ความคลาดเคลื่อนในการค้นหาต าแหน่งอยู่บ้าง แต่ก็สามารถอ านวยความสะดวกต่อการ
ปฏิบัติงานของเจ้าหน้าที่ในการปฏิบัติการค้นหาสสารระยะไกลด้วยเครื่อง GT-200 ได้รวดเร็ว
มากยิ่งขึ้น โดยไม่ต้องเสียเวลาในการวาดหรือเขียนแผนที่ด้วยมือ อีกทั้งในการปฏิบัติงานแต่ละ
ครั้งนั้น เจ้าหน้าที่ยังสามารถท าการบันทึกข้อมูลต าแหน่งของการค้นหาสสารระยะไกลไว้ใน
ระบบคอมพิวเตอร์ได้อีกด้วย ท าให้สามารถย้อนกลับมาดูข้อมูลต าแหน่งที่เคยค้นหาไว้แล้วได้  
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