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                   เนื่องจากปจจุบนัระบบระบบคนหาตําแหนงภายนอกอาคารเชน Global Positioning 
System (GPS) นั้นไมเหมาะสมกับการใชในอาคารเนื่องจากสัญญาณทีส่งจากดาวเทียมนั้นไม
สามารถทะลุผานสิ่งกีดขวางเขามาภายในอาคารไดรวมถึงระบบมีราคาแพงและมีความแมนยําไม
สูงมากนกัดังนั้นงานวิจยันีจ้ึงไดนําเอาอุปกรณตรวจจบัแบบไรสายมาประยุกตใชงานซึ่งปจจุบนัได
มีการนําเอาระบบเครือขายตรวจจับแบบไรสายมาใชงานในหลากหลายรูปแบบเชนการตรวจวดั
คุณสมบัติตางๆของสิ่งแวดลอมเพื่อการศึกษาและสรางองคความรูใหมๆ   การตรวจจบัความ
เคลื่อนไหวของสิ่งมีชีวิตและยานพาหนะเพือ่ทางการทหาร, การตรวจวดัอุณหภูมิและความชื้นเพื่อ
ควบคุมคุณภาพของผลผลิตทางการเกษตร, การตรวจวัดขอมูลทางการแพทยเชนอัตราการเตนของ
หัวใจ, การตรวจสอบโครงสรางของสิ่งปลูกสรางเชนสะพานหรืออาคารเปนตนในงานวิจยันีจ้ึงมี
แนวคดิที่จะนาํเอาอุปกรณตรวจจับแบบไรสายมาประยกุตเพื่อใชในการระบุตําแหนงของวัตถุ
ภายในอาคาร (Local Positioning System: LPS) ซ่ึงสามารถนําไปใชประโยชนไดหลากหลายเชน
ระบบนําทางของหุนยนต, ระบบคลังสินคา หรือระบบรักษาความปลอดภัยเปนตน 
                        
                  ระบบที่ไดพัฒนาโดยการประยกุตใชงานระบบเครือขายตรวจจับแบบไรสายจาก
ผลลัพธพบวาระบบใหความแมนยําทีด่ีอีกทั้งไดทดสอบระบบโดยการจําลองการทํางานพบวาความ
แมนยําในการระบุตําแหนงของวัตถุมีคาสูงขึ้นเมื่อมีจํานวนโหนดรับสัญญาณมากขึ้น            
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                Wireless Sensor Network (WSN) is widely used in many applications (e.g., Data 
Acquisition, Military, Environment monitor, etc.) and nowadays WSN has small size and little 
power consumption. Thus this paper will use WSN as its Positioning System. This Paper presents 
the result of the development of a new approach in using Wireless Sensor Network and 
Embedded System. The major success of the development is developing the hardware for local 
positioning system by using Time Difference of Arrival (TDOA) method. The system uses 
TinyOS and Multihop Communication on energy-saving hardware which is appropriate for robot 
navigation, office automation and security system. 
 
                 The purpose of method is measure the different TOF between Radio Frequency 
(Beacon) and Ultrasonic. According to the Radio Frequency flights faster than Ultrasonic thus the 
value of measurement is depend on distance between Object and Base station (BS). The beacon 
packet consists of object ID and broadcast address. The advantage of the purpose is no required to 
clock synchronize between object and base station (because beacon packet act as synchronization 
signal). As the accuracy of synchronization is not depend on number of node. 
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