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Abstract 

To make the dream of intelligent transportation systems 

come true, the development of the autonomous cars is considered 

as a tremendous disruptive innovation in the coming years. 

Vehicular ad hoc networks (VANETs) are being used as a tool for 

improving road safety by alarming the drivers about accidents 

occurred ahead of them or for providing internet access via 

gateways along the road. Due to highly dynamic nature of nodes 

in VANETs, designing a routing protocol for VANET is quite 

challeng ing  com pared  to  o ther netw orks environm ent. 

Researchers have suggested several routing algorithms for 

VANETs. Few routing algorithms are based on topology based 

whereas others have considered position based etc. As no standard 

scheme is available for choosing a routing protocol in VANETs, 

this paper gives an insight on how to choose a routing protocol 

depends on varying condition of traffic such as number of nodes 

on the roads and maximum speed of nodes. The popular protocols 

of Topology Based Routings and Position Based Routing have 

been chosen for analysis on varying traffic environment. All the 

protocols have been critically tested for different metrics such as 

packet delivery ratio and average end-to-end delay during the 

simulation. Simulation is carried out with the help of SUMO 

traffic simulator and open-source simulation tools NS2.35 

network simulator. Simulation result show that Position Based 

Routing is performing better at low average end-to-end delay than 

Topology Based Routings, but Position Based Routing has the 

lowest possible perform ance in packet delivery ratio than 

Topology Based Routings. 

Keywords:  Topology Based Routings, Position Based Routing, 

NS-2.3, SUMO, VANET

mailto:c.phonekhamma@nuol.edu.la


 

304 
 

1. ຫ ຼັກການ ແລະ ເຫດຜົນ 

ໃນປັດຈບຸນັບໍໍ່ ສາມາດປະຕເິສດໄດວ້ໍ່ າໃນການດໍາລງົ
ຊວີດິປະຈໍາວນັຂອງມະນຸດເຮາົຕອ້ງໄດອ້າໃສໃນ ການເດນີ 

ທາງ ແລະ ຍານພາຫະນະຖືວໍ່ າເປັນປັດໃຈຫ ັກ ແລະ ຈໍາ 
ນວນຍານພາຫະນະກໍໍ່ ເພີໍ່ ມຫ າຍຂື ້ນ ເລື ້ອຍໆ . ສະນັນ້ 

Ve h ic u la r  A d  h o c  N e tw o rk  (VA N E T ) 

(Phouthone, 2017) ຖືກອອກແບບມາເພືໍ່ ອໃຫຍ້ານ 
ພາຫະນະໃນທໍ່ ອງຖະໝນົ ສາມາດສືໍ່ ສານກນັໄດໂ້ດຍນໍາໃຊ ້
ເທັກໂນໂລຢີ ເຄືອຂໍ່ າຍໄຮສ້າຍຊືໍ່ ງເອີນ້ວໍ່ າ Dedicated 

Short Range Communication (DSRC) (Jung, 

2017) VANET ເປັນສໍ່ ວນໜືໍ່ ງຂອງ Mobile Ad hoc 

Networks (MANETs) ແລະ ມີຈຸດປະສົງເພືໍ່ ອໃຫ ້
ຍານພາຫະນະບົນທໍ່ ອງຖະໜົນສາມາດສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນເຊີໍ່ ງ
ກັ ນ  ແລ ະ  ກັ ນ ທັ ງຕ ອ ບ ສ ະໜ ອ ງໃຫ້ແ ກໍ່ ລ ະ ບົ ບ
ຄົ ມ ມ ະ ນ າຄົ ມ ແ ບ ບ ທັ ນ ສ ະໄໝ  ( In te l l ig e n t 

Transportation System) ດວ້ຍການຕິດຕັງ້ລະບົບ
ອຸປະກອນສືໍ່ ສານເເບບໄຮສ້າຍບົນພືນ້ຖານເທັກໂນໂລຢີ 

ມາດຕະຖານ IEEE  802.11 (Institute of Electrical 

and Electronics Engineers: IEEE) ໄວພ້າຍໃນ
ຍານພາຫະນະແຕໍ່ ລະຄນັທີໍ່ ຮຽກວໍ່ າໂນດຍານພາຫະນະ. ໃນ
ເເຕໍ່ ລະໂນດຍານພາຫະ ນະເຄອືຂໍ່ າຍ VANETs ຈະເປັນ
ທັງໂນດຕົນ້ທາງ, ໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານ ຫ ື ໂນດປາຍທາງທີໍ່ ເເລໍ່ ນ
ດ ້ວຍຄວາມໄວໃນທໍ່ ອງຖະໜົນ  (M ilitani, 2021) 

ຢໍ່ າງໃດກໍໍ່ ຕາມເຄືອຂໍ່ າຍ VANETs ມກັຈະເຮັດໃຫທ້ີໍ່ ຕັງ້
ຂອງໂນດມກີານປໍ່ ຽນເເປງ, ໂຄງສາ້ງເຄອືຂໍ່ າຍ ມກີານຜັນ
ປໍ່ ຽນຕະຫ ອດເວລາ. ຈາກສາເຫດດັໍ່ ງກໍ່ າວນີພ້າໃຫເ້ກີດ
ສນັຍານໃນການເຊືໍ່ ອມຕໍໍ່ ຂາດຫາຍ, ມຄີວາມຊກັຊາ້ ເເລະ 
ພາໃຫ້ມີການສູນເສຍປະລິ ມານຂໍ ້ມູນ . ສິໍ່ ງດັໍ່ ງກໍ່ າວນີ ້
ກາຍເປັນປັດໄຈທີໍ່ ມອີດິທພິນົໂດຍກງົຕໍໍ່ ຄວາມສາມາດຂອງ
ຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານໃນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໃນເຄືອຂໍ່ າຍ VANET. ນກັ
ຄົນ້ຄວ້າພະຍາຍາມອອກແບບຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານຫ າຍປະເພດມາ
ທົດລອງກັບລະບົບເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຍານພາຫະນະເຊັໍ່ ນ : ຊໍ່ ອງ
ສືໍ່ ສານແບບ Topology Based Routings ແລະ ແບບ 

Position Based Routing (Pandey, 2015) ຊືໍ່ ງ
ສະແດງດັໍ່ ງຮູບທ ີ1, ແຕໍ່ ຊໍ່ ອງສນັຍານດັໍ່ ງກໍ່ າວນີຍ້ງັບໍໍ່ ສາມາດ
ຕອບສະໜອງ ແລະ ແທດເໝາະກັບລະບົບເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍ 

VANET ເທົໍ່ າທີໍ່ ຄວນ . ຊໍ່ ອງສັນຍານສໍາລັບເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍ
ຍານພາຫະນະ (VANET Routing Protocols) ໄດແ້ບໍ່ ງ
ອອກເປັນ 2 ປະເພດຄື: Topology Based Routings 

ແລະ Position Based Routing. ໃນນັນ້ Topology 

Based Routings ຈະປະກອບດວ້ຍຊໍ່ ອງສນັຍານທີໍ່ ເອີນ້
ວໍ່ າ A d H oc O n-D em and D istance-Vector 
(AODV ) ແລະ Destination Sequenced Distance 

Vecto r (D S D V ). ສໍ່ ວນ  G reedy  P erim eter 
Stateless Routing (GPSR) ຈັດຢູໍ່ ໃນປະເພດຂອງ 
Position Based Routing. ບັນດານກັຄົນ້ຄວ້າໄດໃ້ຫ ້
ຄວ າມສົນໃຈສຶກສ າຊໍ່ ອ ງສັນຍ ານ ສໍ າລັບ ເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍ
ຍານພາຫະນະເຊັໍ່ ນ: (Chen, 2020) ສກຶສາ GPSR for 

unmanned aerial vehicle ad-hoc networks.  

(Pandey, 2015) ໄດຈ້ໍາລອງການເຮດັວຽກຂອງຊໍ່ ອງທາງ
ສືໍ່ ສານ TQNGPSR ປຽບທຽບກບັການເຮດັວຽກ ຊໍ່ ອງ
ສືໍ່ ສານຂອງ AODV, OLSR, GPSR ເເລະ QNGPSR. 

(Shajin, 2020) ຄໍານວນຫາຄໍ່ າຄວາມໜາ້ເຊືໍ່ ອຖືຂອງເເຕໍ່
ລະໂໜດ ເເລະ ກໍານດົຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທີໍ່ ມຄີວາມປອດໄພ ໃນ
ການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນລະຫວໍ່ າງຜູຮ້ບັກບັຜູສ້ົໍ່ ງ. (Lai, 2015) ໄດນໍ້າ
ສະເໜີລະບົບຂໍ ້ມູນເສັນ້ທາງ m achine learning-

assisted route selection(MARS) ໂດຍນໍາໃຊ ້RSUs 
ເເລະ machine learning ເພືໍ່ ອຮັກສາຂໍມູ້ນກໍ່ ຽວກັບ. 
(Mahmoud, 2020). ນໍາສະເໜີ protocol ໃນການກໍາ
ນດົຊໍ່ ອງທາງການເຊືໍ່ ອມຕໍໍ່ ລະຫວໍ່ າງ ໂໜດໃນເເບບ Greedy 

ສໍ າ ລັ ບ ເຄື ອ ຂໍ່ າ ຍ  V e h ic u la r  N e tw o r k s , 

VanetMobisim  ຖືກນໍາໃຊໃ້ນການຈໍາລອງເຫດການ 
ການສນັຈອນຂອງຍານພາຫະນະ. (Perkins, 1994) ໄດ ້
ສະເໜີ AODV ສໍາລັບການນໍາໃຊໃ້ນລະບົບເຄືອຂໍ່ າຍ 
ຂອງໂນດໂທລະສບັມຖື.ື ວທິກີານຂອງ AODV ແມໍ່ ນຈະ
ປະກາດຂໍ ້ຄວາມຣ້ອງຂໍ Route request message 

(RREQ) ໄປຫາທຸກໆໂນດອອ້ມຂາ້ງ, ຖາ້ຫາກໂນດອອ້ມ
ຂາ້ງໃດມເີສັນ້ທາງທີໍ່ ຍງັຫວໍ່ າງກໍໍ່ ຈະສົໍ່ ງຂໍຄ້ວາມຕອບ ກັບ 
route reply message (RREP). ຖາ້ບໍໍ່ ດັໍ່ ງນັນ້ໂນດອອ້ມ
ຂາ້ງກໍໍ່ ຈະສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍຄ້ວາມຮອງ້ຂໍໄປຍງັໂນດອອ້ມຂາ້ງຕໍໍ່ ໄປ. 
ຂະບວນການນີຈ້ະສບືຕໍໍ່ ເນືໍ່ ອງໄປເລືໍ່ ອຍໆຈນົກໍ່ ວາຂໍຄ້ວາມຮ
ອງ້ຂໍເຖີງໂນດປາຍທາງ. DSDV ຊືໍ່ ງເປັນຂັນ້ຕອນວທິີໃນ
ການສົໍ່ ງສັນຍານໜືໍ່ ງທີນິຍົມໃຊ ້ທົດລອງໃນເຄືອຂໍ່ າຍ
ຍານພາຫະນະ VANETs. ແຕໍ່ ລະໂນດຈະມີຕາຕະລາງ
ສາຍທາງຊືໍ່ ງປະກອບດວ້ຍຂໍມູ້ນທີໍ່ ຕັງ້ຂອງໂນດປາຍທາງ 
ແລະ ຈໍານວນຂົວຕໍໍ່ ສັນຍານ  (hop count) ເຖີງໂນດ
ປາຍທາງ. ຂໍມູ້ນໃນຕາຕະລາງສາຍທາງຈະຖືກເກບັໝາຍ
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ເລກລໍາດບັ (sequence number) ໄວໂ້ດຍໂນດປາຍທາງ. 
ໝາຍເລກລໍາດບັຈະຊໍ່ ວຍຫ ີກລຽງບນັຫາການວນົຊໍາ້ສາຍ
ທາງ (routing loop). ເພືໍ່ ອປັບປຸງຂໍມູ້ນໃນຕາຕະລາງສາຍ
ທາງຂອງແຕໍ່ ລະໂນດໃຫທ້ັນ ແລະ ເໝາະສົມ, DSDV 

ໄດນໍ້າໃຊເ້ຕກັນກິທີໍ່ ເອີນ້ວໍ່ າ: ນໍາ້ຖວ້ມ (Flooding). ໃນນີ ້
ສາຍທາງໃດຫາກມໝີາຍເລກລໍາດບັສູງ ຈະຖກືໃຊເ້ພືໍ່ ອສົໍ່ ງຂໍ ້
ມູນລະຫວໍ່ າງຄູໍ່ ໂນດຕົນ້ທາງຫາໂນດປາຍທາງ, ໃນກໍລະນໝີ
າຍເລກລໍາດບັຂອງສອງສາຍທາງໃດຫາກເທົໍ່ າກນັ ແມໍ່ ນຈະ
ເລອືກສາຍທາງທີໍ່ ມໄີລຍະທາງສັນ້ສຸດເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຂໍມູ້ນ. ຊໍ່ ອງ
ສືໍ່ ສານ GPSR (Karp, 2000), ໂນດແຕໍ່ ຕົວໃນລະບົບ
ເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຈະປະ ກອບມມີຕີາຕະລາງຂໍມູ້ນຂອງໂນດອອ້ມ
ຂາ້ງເຊັໍ່ ນ: ລະຫດັ, ທີໍ່ ຕັງ້ເປັນຕົນ້. ຂໍມູ້ນເຫ ົໍ່ ນນີຈ້ະຖືກເອີນ້
ໃຊໃ້ນເຕັກນິກການເລືອກໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນທີໍ່ ເອີນ້ວໍ່ າ: 
greedy forwarding and perimeter forwarding. 
ໃນກຸໍ່ ມໂນດອອ້ມຂາ້ງໃນວົງຂອບເຂດສນັຍານ, ໂນດຕົນ້
ທາງຈະເລອືກໂນດທີໍ່ ມທີີໍ່ ຕັງ້ໃກກ້ບັໂນດປາຍທາງທີໍ່ ສຸດເປັນ
ໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ, ຂະບວນການເລືອກໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານນີ ້
ເອີນ້ວໍ່ າ greedy forwarding mode. ຫາກບໍໍ່ ມີໂນດ
ອອ້ມຂາ້ງໃດໆໃນວົງຂອບເຂດສັນຍານທີໍ່ ມີທີໍ່ ຕັງ້ໃກກ້ັບ
ໂນດປາຍທາງນອກຈາກໂນດຕົນ້ທາງເອງ, GPSR ຈະປໍ່ ຽນ
ຂະບວນການເລືອກໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານຊືໍ່ ງເອີນ້ວໍ່ າ perimeter 

forwarding mode, ໃນທີໍ່ ສຸດຖາ້ຂະບວນການເລືອກ

ໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານຫາກຖກືຫ ົມ້ເຫ ວທງັໝດົ, ຂໍມູ້ນກໍໍ່ ຈະຖກື ລບົ
ລາ້ງກາຍເປນັຂໍທ້ີໍ່ ສູນເສຍ. 

ຈດຸປະສງົຂອງບດົຄົນ້ຄວ້ານີເ້ເມໍ່ ນສກຶສາ ແລະ ສມົ
ທຽບປະສິດທິພາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານໃນເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍ ຍານ
ພາຫະ ນະເຊັໍ່ ນ: ຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ Topology Based 

Routings ແລະ Position Based Routing ດວ້ຍເຕກັ
ໂນໂລຊທີີໍ່ ເອີນ້ວໍ່ າ SUMO ແລະ NS2.35 ທີໍ່ ໃຊເ້ພືໍ່ ອຕດິ
ຕັງ້ຈໍາລອງລະບບົເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຍານພາຫະນະໃຫສ້ມົຈງິເຂົາ້ໃນ
ການທດົລອງ. ການສກຶສາຜນົການທດົລອງແມໍ່ ນຄໍານງືເຖີງ
ບນັຫາທີໍ່ ທາ້ທາຍເຊັໍ່ ນ: ອັດຕາສໍ່ ວນໃນການເຜີຍເເຜໍ່ ຂໍມູ້ນ 
ເເລະ ການເລອືກເຕກັໂນໂລຊີທີໍ່ ມປີະສດິຕພິາບໃຫເ້ເທດເ
ໝາະກັບເຄືອຂໍ່ າຍມາດຕະຖານໃຫເ້ເກໍ່ ຊອບເເວນໍາໃຊ ້

(Application Software) ເເລະ ຕອບສະໜອງກັບ
ສະພາບເເວດລອ້ມ.  
2. ວທີິການສຶກສາປະສິດຕພິາບຂອງຊອ່ງສ ່ ສານ 

ວທິກີານສກຶສາປະສດິທພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານແມໍ່ ນ
ການຈໍາລອງເຫດການການທດົລອງເພືໍ່ ອໃຫສ້ະເໝືອນຈງິ
ໂດຍໄດແ້ບໍ່ ງອອກເປັນ 3 ຂັນ້ຕອນຄື: ຂັນ້ຕອນການຈໍາ
ລອງເຫດການການຈາລະຈອນ, ຂັນ້ຕອນການຈໍາລອງ
ເຫດການການສົໍ່ ງສັນຍານຂອງໂນດຍານພາຫະນະ ແລະ 
ຂັນ້ຕອນການປະມວນຜນົຂໍມູ້ນປະຫວດັການທດົລອງ, ຊືໍ່ ງ
ໄດສ້ະແດງແຜນຜງັຂອງວທິກີານສກຶສາດັໍ່ ງຮູບພາບທ ີ1.  

 
 
 

ຮູບພາບທ ີ1: ວທິກີານສກຶສາປະສດິທພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ 

ຈ າກ ຮູ ບພ າບທີ  1  ເຫັ ນ ວໍ່ າວິທີ ກ ານສຶກ ສ າ
ປະສດິທພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານຈະເລີໍ່ ມດວ້ຍຂັນ້ຕອນການ
ຈໍາລອງເຫດການການຈາລະຈອນໂດຍນໍາໃຊເ້ຕັກໂນໂລຊ ີ
SUMO. ຫ ັງຈາກນັນ້ຈິໍ່ ງນໍາເອົາຂໍມູ້ນປະຫວັດເຫດການ
ການຈາລະຈອນມາຈໍາລອງເຫດການການສົໍ່ ງສນັຍານດວ້ຍ
ເຕກັໂນໂລຊ ີNS-2.35. ສຸດທາ້ຍຈິໍ່ ງ ໄດທໍ້າການປະມວນ
ຜນົຂໍມູ້ນປະຫວດັການທດົລອງເຫດການການສົໍ່ ງສນັຍານ
ດວ້ຍເຕກັໂນໂລຊ ີAWK. 

2.1  ການຈໍາລອງເຫດການການຈາລະຈອນ 
 

ການຈໍາລອງເຫດການການຈາລະຈອນເພືໍ່ ອການທດົ
ລອງແມໍ່ ນປະກອບດວ້ຍການຈໍາລອງພືໍ່ ນທີໍ່ ການຈາລະຈອນ 
ແລະ ການຈໍາລອງການເຄືໍ່ ອນທີໍ່ ຂອງໂນດຍານພາຫະນະ, 
ຊືໍ່ ງສະແດງຕວົຢໍ່ າງພາບຈາໍລອງດັໍ່ ງຮູບພາບທ ີ2 ແລະ 3.   
 

 

 
 

 

 

 

ການຈາໍລອງເຫດການການຈາ 
ລະຈອນດວ້ຍ SUMO 

ການຈາໍລອງເຫດການການສົໍ່ ງ 
ສນັຍານດວ້ຍ NS-2.35 

ການປະມວນຜນົຂໍມູ້ນປະຫວດັ
ການທດົລອງດວ້ຍ AWK 
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ຮູບພາບທ ີ2: ແຜນຈາໍລອງພືໍ່ ນທີໍ່ ການຈາລະຈອນດວ້ຍເຕກັໂນໂລຊ ີSUMO  

ຈາກຮູບພາບທ ີ2 ເຫນັວໍ່ າແຜນຈໍາລອງພືໍ່ ນທີໍ່ ການຈາລະຈອນເພືໍ່ ອການທດົລອງແມໍ່ ນໄດກ້ໍານດົຂອບ ເຂດບໍລເິວນ
ປະຕູໄຊຂອງເມອືງຈນັທະບູລ,ີ ນະຄອນຫ ວງວຽງຈນັດວ້ຍເນືອ້ທີໍ່  1000 m2. 

 

ຮູບພາບທ ີ3: ແຜນຈາໍລອງການເຄືໍ່ ອນທີໍ່ ຂອງໂນດຍານພາຫະນະດວ້ຍເຕກັໂນໂລຊ ີSUMO  

ຈາກຮູບພາບທີ 3 ເຫັນວໍ່ າໂນດຍານພາຫະນະ
ຈໍານວນ 50 ໂນດ ຫາ 110 ໂນດຖືກກໍານົດດວ້ຍການ 
ແຈກຢາຍແບບບງັເອນີໃນແຕໍ່ ລະເສັນ້ທາງ. ເມືໍ່ ອເລີໍ່ ມມກີານ
ທົດລອງໂນດຍານພາຫະນະແຕໍ່ ລະຄັນຈະແລໍ່ ນ ດວ້ຍ
ຄວາມໄວ 10 m/s ຫາ 25 m/s. ພາຍຫ ງັສີນ້ສຸດການທດົ
ລອງດວ້ຍການຈໍາລອງເຫດການການຈາລະຈອນ ຈະໄດ ້
ຊຸດຂໍມູ້ນປະຫວັດເຫດການການຈໍລະຈອນເຊັໍ່ ນ: ນໍາເບີ
ໂນດ, ເວລາເລີໍ່ ມເຄືໍ່ ອນທີໍ່ , ທີໍ່ ຕັງ້ ແລະ ຄວາມໄວ ຂອງການ
ເຄືໍ່ ອນທີໍ່ ເປນັຕົນ້.  

 
2.2  ການຈໍາລອງເຫດການການສົົ່ງສຼັນຍານ 

ການຈໍາລອງເຫດການການສົໍ່ ງສນັຍານເພືໍ່ ອການທດົ
ລອງແມໍ່ ນກໍານດົໃຫໂ້ນດຕົນ້ທາງຕອ້ງສົໍ່ ງຂໍມູ້ນ (Packets) 

ດວ້ຍອດັຕາ 1 Mbps ແລະ ຂະໜາດຂອງແຕໍ່ ລະຊຸດຂໍມູ້ນ
ແມໍ່ ນ 512 bytes. ສໍ່ ວນຂອບເຂດ ສັນຍານຂອງແຕໍ່ ລະ
ໂນດຍານພາຫະນະແມໍ່ ນກໍານົດໃຫ  ້250 ແມັດເທົໍ່ າກັນ. 
ການຕັງ້ຄໍ່ າໃຫ ້ hello interval ທີໍ່ ມີຮູບແບບສະຫ ັບ 

(Window Size) ສໍາລັບ Position Based Routing 
ແມໍ່ ນຢູໍ່ ໃນ 10  ວິນາທີ , ຊືໍ່ ງລາຍລະອຽດສະແດງໃນ
ຕາຕະລາງທ ີ1. 
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ຕາຕະລາງທ ີ 1: ການຕັງ້ຄໍ່ າຕວົປໍ່ ຽນເພືໍ່ ອການທດົລອງ 
ຕົວປ່ຽນ ຄ່າຂອງຕົວປ່ຽນ 

ເນືອ້ທີໍ່ ການທດົລອງ 1000 m2 

ຈາໍນວນໂນດພາຫະນະ 50, 70, 90, 110 

ຄວາມໄວການເຄືໍ່ ອນທີໍ່ ສູງສຸດຂອງໂນດພາຫະນະ 10 to 25 m/s 

ປະລມິານຂອງຊຸດຂໍມູ້ນ (Data packet) 512 Bytes 

ຄວາມກວາ້ງຂອງສນັຍານ (Transmission range) 250 m 

ເວລາການທດົລອງ (Simulation time) 250 s 
 

ການທດົລອງການຈາໍລອງເຫດການການສົໍ່ ງສນັຍານແມໍ່ ນໄດນໍ້າໃຊຊຸ້ດຂໍມູ້ນປະຫວດັເຫດການການຈາລະຈອນມາທດົລອງ
ໂດຍກໍານດົໃຫໂ້ນດຍານພາຫະນະໃນເຫດການການຈາລະຈອນເປນັຕົນ້ ທາງໂດຍບງັເອນີ ເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໃຫໂ້ນດປາຍທາງ 
ໂດຍຜໍ່ ານ ຫ ບໍືໍ່ ຜໍ່ ານໂນດກາງ (ໂນດສົໍ່ ງຜໍ່ ານ), ຊືໍ່ ງສະແດງດັໍ່ ງຮູບພາບທ ີ4. 

 

 

 
ຮູບພາບທ ີ4: ການຈາໍລອງເຫດການການສົໍ່ ງສນັຍານດວ້ຍເຕກັໂນໂລຊ ີNS-2.35 

ຈາກຮູບພາບທີ 4 ເຫນັວໍ່ າເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຍານພາຫະນະ
ຖືກຈໍາລອງດ ້ວຍເຕັກໂນໂລຊີ NS-2.35, ໃນນີ ້ໂນດ 
ຍານພາຫະນະຖືກແທນດວ້ຍເມດັ. ເມືໍ່ ອມກີານສົໍ່ ງ-ຜໍ່ ານ-
ຮບັສນັຍານ ຈະສະແດງດວ້ຍຂອບດຂດສນັຍານ ວງົມນົ. 
ພາຍຫ ັງສີນ້ສຸດການທົດລອງດວ້ຍການຈໍາລອງເຫດການ
ການສົໍ່ ງສນັຍານຈະໄດຊຸ້ດຂໍມູ້ນ ປະຫວດັ ເຫດການ ການ
ສົໍ່ ງສນັຍານເຊັໍ່ ນ: ນໍາເບໂີນດຕົນ້ທາງ, ເວລາເລີໍ່ ມສົໍ່ ງສນັຍານ
, ນ າເບໂີນດປາຍທາງ, ເວລາຮບັສນັ ຍານ ແລະ ປະລມິານ
ຂໍມູ້ນ (Packets) ທີໍ່ ຖກືຮບັດວ້ຍຜນົສໍາເລດັເປນັຕົນ້.  
2.3  ການປະມວນຜນົຂໍໍ້ມູນປະຫວຼັດການທົດ

ລອງ 
ການປະມວນຜນົຂໍມູ້ນປະຫວດັການທດົລອງແມໍ່ ນ

ການປະມວນຜົນຂໍມູ້ນຂອງເຫດການການສົໍ່ ງສັນຍານ
ວໍ່ າການສົໍ່ ງສັນຍານປະສົບຜົນສໍາເລັດ ຫ ື ປະສົບບັນຫາ
ລະຫວໍ່ າງຂະບວນການສົໍ່ ງ, ຊຶໍ່ ງມຜີົນຕໍໍ່ ປະສດິທິພາບຂອງ
ຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທີໍ່ ນໍາມາໃຊໃ້ນການທດົລອງ. ຂັນ້ຕອນນີແ້ມໍ່ ນ

ໄດນໍ້າໃຊເ້ຕກັໂນໂລຊີທີໍ່ ເອີນ້ວໍ່ າ AWK Script ເພືໍ່ ອການ
ສະຫ ຸບຜົນການທດົລອງດວ້ຍການລາຍງານປະສດິທພິາບ
ຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນເວລາ ຫ  ືຄວາມຫ າ້ ຊາ້ຂອງການ
ສົໍ່ ງແຕໍ່ ຕົນ້ທາງຫາປາຍທາງ ແລະ ອັດຕາສໍ່ ວນຂໍມູ້ນທີໍ່ ສົໍ່ ງ
ຜໍ່ ານສໍາເລດັເປນັຕົນ້. 
3.  ຜົນການວເິຄາະປະສິດຕພິາບຂອງຊ່ອງ
ສ ົ່ສານ 
 

ພາຍຫ ັງສໍາເລັດວິທີການສຶກສາປະສິດທິພາບຂອງ
ຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານດວ້ຍການຈາໍລອງເຫດການ ແລະ ການປະມວນ
ຜນົຂໍມູ້ນປະຫວດັການທດົລອງ, ຈະໄດຜ້ົນການທດົລອງ
ດັໍ່ ງນີ.້ 
3.1 ປະສິດຕິພາບທາງດ້ານອຼັດຕາສ່ວນການສົົ່ງ

ຂໍໍ້ມູນ 
ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນ

ການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໄດສ້ະແດງດັໍ່ ງຮູບພາບທ ີ5 ແລະ 6 ດັໍ່ ງນີ.້ 
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ຮູບພາບທ ີ5: ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນຕໍໍ່ ຈາໍນວນໂນດຍານພາຫະນະ 

ຈາກຮູບພາບທີ 5 ເຫັນວໍ່ າປະສິດຕິພາບຂອງຊໍ່ ອງ
ສືໍ່ ສານທາງດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນ ມຄີໍ່ ານອ້ຍລງົໃນ
ຂະນະທີຈໍານວນໂນດຍານພາຫະນະໃນທໍ່ ອງຖະໜົນເພີໍ່ ມ
ຂືນ້. ຢໍ່ າງໃດກໍໍ່ ຕາມ, ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງ ສືໍ່ ສານປະເພດ 
Topology Based Routings ແມໍ່ ນມອີດັຕາສໍ່ ວນການ

ສົໍ່ ງຂໍມູ້ນດີກວໍ່ າຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ Position Based 

Routing. ເມືໍ່ ອຈໍານວນຍານພາຫະນະເພີໍ່ ມສູງເຖີງ 110 

ເຮັດໃຫ ້ຄໍ່ າອັດຕາສໍ່ ວນ ການສົໍ່ ງຂໍ ້ມູນຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ 
AODV, DSDV ແລະ GPSR ມຄີໍ່ າຕໍໍ່ າສຸໍ່ ດເຖີງ 88.2%, 

8 7 . 3 %  ແ ລ ະ  8 2 . 8 %  ຕ າ ມ ລໍ າ ດັ ບ .

 

 
ຮູບພາບທ ີ6: ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນຕໍໍ່ ຄວາມໄວການເຄືໍ່ ອນ ທີໍ່ ຂອງໂນດ

ຍານພາຫະນະ 
ຈາກຮູບພາບທ ີ 6 ເຫນັວໍ່ າປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງ

ສືໍ່ ສານທາງດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນມຄີໍ່ າເພີໍ່ ມຂືນ້ ໃນ
ຂະນະທີໍ່ ຄວາມໄວການເຄອືນທີໍ່ ຂອງໂນດຍານພາຫະນະໃນ
ທໍ່ ອງຖະໜນົເພີໍ່ ມຂືນ້. ຢໍ່ າງໃດກໍໍ່ ຕາມ, ປະສດິຕພິາບຂອງ
ຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ Topology Based Routings ແມໍ່ ນ

ມອີດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນດກີໍ່ ວາຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ 
Position Based Routing. ເມືໍ່ ອຄວາມໄວການເຄອືນທີໍ່

ຂອງໂນດຍານພາຫະນະເພີໍ່ ມສູງເຖງີ 25 m/s ເຮດັໃຫຄ້ໍ່ າ
ອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ AODV, 

DSDV ແລະ GPSR ມຄີໍ່ າສູງເຖງີ 89.6%, 88.7% 

ແລະ 87.5% ຕາມລໍາດບັ. 
3.2  ປະສິດຕິພາບທາງດ້ານຄວາມຊຼັກຊ້າໃນການ

ສົົ່ງຂໍໍ້ມູນ 
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ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນຄວາມຊກັຊາ້ ໃນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໄດດ້ັໍ່ ງຮູບພາບທ ີ7 ແລະ 8 ດັໍ່ ງນີ ້

 
ຮູບພາບທ ີ7: ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນຄວາມຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຕໍໍ່ ຈາໍນວນໂນດຍານພາຫະນະ 

ຈາກຮູບພາບທີ 7 ສະແດງໃຫເ້ຫນັແນວໂນມ້ຂອງ
ຄວາມຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ. ເມືໍ່ ອຈໍານວນຂອງໂນດ
ພາຫະນະເພີໍ່ ມຂືນ້, ຄວາມຊກັຊາ້ຂອງການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນກໍໍ່ ເພີໍ່ ມ
ຂືນ້. ໃນທາງກງົກນັຂາ້ມກນັ ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ
ປະເພດ Topology Based Routings ແມໍ່ ນມຄີວາມຊກັ
ຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍ ້ມູນຫ າຍກໍ່ ວາຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ 

Position Based Routing ທຽບກບັປະສດິຕພິາບທາງ
ດາ້ນອັດຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນ. ເມືໍ່ ອປະລິມານຂອງໂນດ
ຍານພາຫະນະເພີໍ່ ມສູງເຖິງ 110 ເຮດັໃຫຄ້ວາມຊກັຊາ້ໃນ
ການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ AODV, DSDV ແລະ 
GPSR ມຄີໍ່ າສູງເຖີງ 640, 446 ແລະ 353 ວນິາທ,ີ ຕາມ
ລໍາດບັ.       

 
ຮູບພາບທ ີ8: ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານທາງດາ້ນຄວາມຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຕໍໍ່ ຄວາມໄວການເຄືໍ່ ອນທີໍ່

ຂອງໂນດຍານພາຫະນະ 
ຈາກຮູບພາບທີ 8 ເຫັນວໍ່ າປະສິດຕິພາບຂອງຊໍ່ ອງ

ສືໍ່ ສານທາງດາ້ນຄວາມຊັກຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນມີຄໍ່ າ
ນອ້ຍລົງໃນຂະນະທີໍ່ ຄວາມໄວການເຄືອນທີໍ່ ຂອງໂນດ
ຍານພາຫະນະໃນທອ້ງຖະໜົນເພີໍ່ ມຂືນ້. ຢໍ່ າງໃດກໍໍ່ ຕາມ, 
ປະສດິຕພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ Topology Based 

Routings ແມໍ່ ນມຄີວາມຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນສູງກໍ່
ວາຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານປະເພດ Position Based Routing. ເມືໍ່ ອ

ຄວາມໄວການເຄືອນທີໍ່ ຂອງໂນດ ຍານພາຫະນະເພີໍ່ ມສູງ
ເຖງີ 25 m/s ເຮດັໃຫຄ້ໍ່ າຄວາມຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ
ຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ AODV, DSDV ແລະ GPSR ມຫີ ຸດລງົ
ເຖງີ 94, 96 ແລະ 75 ວນິາທ,ີ ຕາມລໍາດບັ. 

4.  ວິພາກຜົນ 

ການຫ ຸດລງົຂອງອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໃນຂະນະ
ທີຈໍານວນໂນດຍານພາຫະໃນທໍ່ ອງຖະໜົນເພີໍ່ ມ ແມໍ່ ນ
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ສອດຄໍ່ ອງກບັຜນົການຄົນ້ຄວ້າຂອງ (Phouthone, 2017) 
ຊືໍ່ ງໄດສ້ຶກສາຫົວຂໍ:້ Optimal Next-hop Selection 

Algorithms for Geographic Routing Protocols in 

Vehicular N etw orks  ໂດຍການ  ນໍ າໃຊ ້ເຄືໍ່ ອ ງມ ື
Vanetm obisim  ໃນກ ານຈໍ າລອ ງເຫດກ ານກ ານ
ຈະລາຈອນໃນທອ້ງຖະໜົນ ເເລະ ນໍາໃຊເ້ຄືໍ່ ອງມ ືNs - 2 
ໃນການປະມວນຜົນ. ຊືໍ່ ງສາຍເຫດແມໍ່ ນມາຈາກສະພາບ
ແອອດັຂອງໂນດທີໍ່ ອາດກໍໍ່ ໃຫເ້ກດີມກີານສົໍ່ ງຮບັຂໍມູ້ນເພີໍ່ ມ
ຂື ້ນ  ແ ລ ະ  ກ ານ ຄ ວ ບ ຄຸ ມ ຂ ອ ງລ ະ ບົ ບ ເຄືໍ່ ອ ຂໍ່ າຍ
ຍານພາຫະນະ ສັບສົນຂືນ້ຈິໍ່ ງພາໃຫກ້ານບໍລິຫານ ແລະ 
ການເລອືກໂນດກາງເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນເກດີຂໍຜ້ດິພາດ, ຈນົ
ພາໃຫມ້ກີານສູນເສຍຂໍມູ້ນກໍ່ ອນ ເຖີງໂນດປາຍທາງ. ຈາກ
ການທດົລອງສາມາດສະຫ ຸບໄດວ້ໍ່ າ ການຫ ຸດຜໍ່ ອນການຮອ້ງ
ຂໍເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຮັບຂໍມູ້ນທີໍ່ ບໍໍ່ ຈໍາເປັນສາມາດຫ ຸດພາລະໃນເຄືໍ່ ອ
ຂໍ່ າຍໂດຍລວມ ຊືໍ່ ງອາດເພີໍ່ ມປະສດິທພິາບຂອງເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍ. 
ຖາ້ຫາກສະພາບຈາລະຈອນແອອັດ, ໂອກາດທີໍ່ ສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍ ້
ມູນຈາກຕົ ້ນທາງໄປເຖິງໂນດປາຍທາງແມໍ່ ນມີໜ້ອຍ, 
ສະນັນ້ຄໍ່ າອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນກໍໍ່ ຈະຫ ຸດລງົ. ຈໍານວນ
ໂນດກາງເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ (Next-hops) ໃນການເຊືໍ່ ອມ
ຕໍໍ່ ຈາກໂນດຕົນ້ທາງຫາໂນດປາຍທາງໄດເ້ພີໍ່ ມຂຶນ້, ເຮດັໃຫ ້
ຕອ້ງໃຊເ້ວລາໃນການເລອືກໂນດກາງສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ. ດັໍ່ ງນັນ້
ການຊກັຊາ້ໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ ຈາກໂນດຕົນ້ທາງຫາໂນດ
ປາຍທາງໄດເ້ພີໍ່ ມຂຶນ້. ໃນກໍລະນີດັໍ່ ງກໍ່ າວນີ ້GPSR ມີ
ຄວາມຊັກຊ ້າໃນການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍ ້ມູນຕໍໍ່ າເມືໍ່ ອທຽບກັບ 

AODV ແລະ DSDV, ເນືໍ່ ອງຈາກວໍ່ າຄວາມສາມາດການ
ເລອືກໂນດກາງທີໍ່ ມໄີລຍະຫໍ່ າງໃກກ້ບັໂນດປາຍທາງ ເພືໍ່ ອສົໍ່ ງ
ຜໍ່ ານຂໍມູ້ນແບບ Greedy forwarding ຂອງ GPSR ຖືກ
ນໍາໃຊໂ້ດຍປາສະຈາກບັນຫາການຂາດແຄນໂນດກາງ. 
AODV ມຄີວາມຊກັຊາ້ສູງສຸດເນືໍ່ ອງຈາກວໍ່ າເມືໍ່ ອ AODV 
ສົໍ່ ງ Route requires ໄປຍງັທຸກໂນດອອ້ມຂາ້ງ ແລະ ລໍຖາ້  
Route replies ເພືໍ່ ອໃຫແ້ນໍ່ ໃຈວໍ່ າເສັນ້ທາງສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນ
ພອ້ມສມົບູນໂດຍບໍໍ່ ໄດພ້ຈິາລະນາໂນດກາງລະຫວໍ່ າງການ
ເຊືໍ່ ອມຕໍໍ່ , ອນັນີເ້ຮດັໃຫມ້ນັເປັນໄປໄດສໍ້າລບັການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍ ້
ມູນເປັນເວລາດົນ ແລະ ເພີໍ່ ມຄວາມຊັກຊາ້. ເຫດຜົນ
ດັໍ່ ງກໍ່ າວນີແ້ມໍ່ ນສອດຄໍ່ ອງກບັຜນົການຄົໍ່ ນຄໍ່ ວາຂອງ (Jung, 

2017) ຊືໍ່ ງໄດສ້ຶກສາຫົວຂໍ ້Qgeo: Geographic Ad 

Hoc Routing Protocol for Unmanned Robotic 

Networks ທີໍ່ ໃຊກ້ານກໍານດົຊໍ່ ອງທາງສັນຍານໃນເເບບ 
Q-learning based geographic routing (QGeo) 

ເພືໍ່ ອປັບປຸງປະສິດຕິພາບເຄືອຂໍ່ າຍຂອງຫຸໍ່ ນຍົນທີໍ່ ບໍໍ່ ມີຄົນ
ຂັ ບ .  ( M i l i t a n i ,  2 0 2 1 )  ໄ ດ ້ ສຶ ກ ສ າ ຫົ ວ ຂໍ ້
R ein fo rcem ent L earn ing  B ased  R outing 

P ro to co ls  A n a ly sis  fo r M o b ile  A d -H o c 

Networks ໂດຍໃຊວ້ີທີການຮຽນຮູເ້ເບບ Q-Learning 
ແລະ ອອກເເບບ algorithms: EQ-AODV  ເເລະ 
AODV-SARSA ມາປຽບທຽບອດັຕາສໍ່ ວນໃນການສົໍ່ ງ
ເເພັກເກັດຈາກໂນດຕົນ້ທາງຫາ ໂນດປາຍທາງ. ຜົນການ
ຄົນ້ຄວ້າດັໍ່ ງກໍ່ າວແມໍ່ ນເປັນເອກະພາບກບັຜນົການສກືສາຄັງ້
ນີທ້ີໍ່ ວໍ່ າຄວາມຊກັຊາ້ໂດຍສະເລໍ່ ຍຂອງການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຫ ຸດ
ເມືໍ່ ອມີການເລັໍ່ ງຄວາມໄວຂອງໂນດຍານພາຫະນະຂືນ້, 
ເນືໍ່ ອງຈາກການເລັໍ່ ງຄວາມໄວຂອງໂນດເຮດັໃຫກ້ານຄາດເດາົ
ການປໍ່ ຽນແປງ Topology ເພີໍ່ ມຂືນ້ ການສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຖກື
ຄວບຄຸມຍາກຂືນ້ ແລະ ໂອກາດ ເຮດັໃຫກ້ານຂາດສນັຍານ
ເພີໍ່ ມຂືນ້. GPSR ປະຍຸກໃຊເ້ທັກນກິການເລອືກໂນດສົໍ່ ງ
ຜໍ່ ານໂດຍອອກແບບໃຫມ້ກີານຊອກໂນດກາງເພືໍ່ ອສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍ ້
ມູນດວ້ຍ greedy forwarding, ຊືໍ່ ງໂນດກາງໃດຫາກມີ
ໄລຍະຫໍ່ າງໃກກ້ບັໂນດປາຍທາງຈະຖືກເລອືກໃຫເ້ປັນໂນດ
ສົໍ່ ງຜໍ່ ານ, ເຮດັໃຫມ້ຄີວາມຊາ້ການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນໝອ້ຍກວໍ່ າຂອງ 
AODV ແລະ DSDV. 
5. ສະຫຼຸບ 

ບດົຄົນ້ຄວ້ານີໄ້ດທໍ້າການທດົລອງນໍາໃຊຊ້ໍ່ ອງສືໍ່ ສານ
ແບບ Topology Based Routings ແລະ Position 

Based Routing ໃນເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຍານພາຫະນະເພືໍ່ ອສກຶສາ
ປະສິດທິພາບ. ວິທີການປະເມນີປະສິດທິພາບແມໍ່ ນເລີໍ່ ມ
ຈາກການຈໍາລອງເຫດການການຈາລະຈອນບົນພືນ້ຖານ
ການນໍາໃຊ ້ເຕັກໂນໂລຊີ SUM O . ສໍ່ ວນການຈໍາລອງ
ເຫດການການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນແມໍ່ ນບນົພືນ້ຖານການນໍາໃຊເ້ຕກັໂນ
ໂລຊີ NS2.35. ຜົນການການປະເມນີປະສດິທພິາບດວ້ຍ
ການວເິຄາະຂໍມູ້ນປະຫວດັການຈໍາລອງເຫດການການສົໍ່ ງຂໍ ້
ມູນດວ້ຍເຕກັໂນໂລຊ ີAWK ເຫນັວໍ່ າ ເມືໍ່ ອສະພາບຈາລະ
ຈອນແອອດັ, ໂອກາດທີໍ່ ສົໍ່ ງຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຈາກໂນດຕົນ້ທາງໄປ
ເຖງິໂນດປາຍທາງແມໍ່ ນຫ ຸດລງົ, ສະນັນ້ ຄໍ່ າອດັຕາສໍ່ ວນການ
ສົໍ່ ງຂໍມູ້ນກໍໍ່ ຈະຫ ຸດລງົ. ໂດຍລວມ GPSR ຈະໃຊເ້ວລາສົໍ່ ງ
ຜໍ່ ານຂໍມູ້ນຈາກໂນດຕົນ້ທາງໄປເຖິງໂນດປາຍທາງສັນ້ກວໍ່ າ 
AODV ແລະ DSDV, ແຕໍ່ ເມືໍ່ ອທຽບປະສດິທິພາບທາງ
ດາ້ນອດັຕາສໍ່ ວນການສົໍ່ ງຂໍມູ້ນແມໍ່ ນຕໍໍ່ າກໍ່ ວາ AODV ແລະ 
DSDV. ຢໍ່ າງໃດກໍໍ່ ຕາມຂັນ້ຕອນ ແລະ ການຈໍາລອງ
ເຫດການການຈາລະຈອນເພືໍ່ ອການທດົລອງໃນການຄົນ້ຄ ້
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ວານີຍ້ງັມຂໍີຈ້ໍາກດັຫ າຍຢໍ່ າງ ແລະ ຍງັບໍໍ່ ສາມາດຄວບຄຸມໃຫ້
ລະບບົເຄືໍ່ ອຄໍ່ ານຍານພາຫະນະເໝອືນຈງິເທົໍ່ າທີໍ່ ຄວນ. ໃນ
ອານາຄດົພວກເຮົາຈະອອກແບບຂັນ້ຕອນ ແລະ ຈໍາລອງ
ເຫດການການຈາລະຈອນໃຫຄ້ວບຄຸມກໍ່ ວາເດີມ. ທງັນີກ້ໍໍ່
ເພືໍ່ ອປຽບທຽບປະສດິທພິາບຂອງຊໍ່ ອງສືໍ່ ສານ ແລະ ວເິຄາະ
ຜນົໃຫສ້ອດຄໍ່ ອງກບັລະບບົເຄືໍ່ ອຂໍ່ າຍຍານພາຫະທີໍ່ ແທຈ້ງິ. 
6. ຂໍໍ້ຄຼັດແຍ່ງ 

ທມີງານນກັຄົນ້ຄວ້າຂໍປະຕຍິານຕນົວໍ່ າ ຂໍມູ້ນທງັໝົ
ດທີໍ່ ມໃີນບດົວຊິາການດັໍ່ ງກໍ່ າວນີ ້ແມໍ່ ນບໍໍ່ ມຂໍີຂ້ດັແຍໍ່ ງທາງ
ຜົນປະໂຫຍດໃດໆທາງນັນ້, ກໍລະນມີກີານລະເມດີໃນຮູບ
ການໃດກໍໍ່ ຕາມ ພວກເຮາົມຄີວາມຍນິດີຂໍຮບັຜິດຊອບແຕໍ່
ພຽງຝໍ່ າຍດຽວ. 

7.  ເອກະສານອ້າງອີງ 
Al-Tahrawi, M . A. (2017). Performance of 

AODV and OLSR routing protocol in a 

hybrid sensor and vehicular network 802. 

P ro c e e d in g s  - I C W T  2 0 1 6 :  2 n d 

International Conference on Wireless and 

Telematics 2016., (p. 11p. ). 

Analysis for Mobile Ad-Hoc Networks. (n.d.). 

Springer, Cham. 

B oshy, S . (1999). P acket R outing  U sing 

Reinforcem ent Learning: Estim ating 

Short-est Paths in Dynamically Changing 

Networks. 

Boussoufa-Lahlah, S. S.-M. (2018). Geographic 

rou ting protocols for Vehicular Ad hoc 

NETworks (VANETs): A survey. Vehicular 

Communications. .  

Chen, Y. N. (2020). A traffic-aware Q-network 

enhanced routing protocol based on GPSR 

for unm anned aerial veh icle ad -hoc 

netw orks. F ron tiers  o f In fo rm atio n 

Technology & Electronic Engineering, 

21(9), 1. 

Fahad, T. O. (2018). Multiobjective Optimized 

Routing Protocol for VANETs.  

J i, X . Y. (20 17 ). S D G R : A n  SD N -B a sed 

Geographic Routing Protocol for VANET. 

Proceedings - 2016 IEEE International 

Conference on Internet of Things; IEEE 

Green Computing and Communications; 

IE E E  C yb er, P h ys ica l, a n d  S o c ia l 

Computing.  

Jung, W. S. (2017). QGeo: Q-Learning-Based 

Geographic Ad Hoc Routing Protocol for 

U nm anned Robotic N etw orks. IEEE 

Communications Letters.  

K arim i, R . & . ( 2018). PG RP: Predictive 

geographic routing protocol for VANETs. 

Computer Networks. .  

Karp, B. K. (2000). GPSR: Greedy perimeter 

stateless routing for wireless networks. In: 

ACM MOBICOM, Boston, MA (August 

2000).  

Lai, W. K. (2015). A Machine learning system 

for routing decision - making in urban 

vehicular ad hoc networks. . International 

Journal of Distributed Sensor Networks.  

M a h m o u d , M . & .-K . (2 0 2 0 ) .  G re e d y 

Intersection-M ode R outing Strategy 

P ro to co l fo r  Veh icu la r  N e tw o rks . 

Complexity.  

M ilitani, D . R . (2021). Enhanced Routing 

A lgorithm  B ased  on  R ein forcem en t 

M achine  L earn ing: A  C ase o f VoIP 

Service. Sensors, 21, 504.  

Pandey, K. &. (2015). Performance analysis of 

routing protocols for vehicular adhoc 

netw orks using N S2/SU M O . . IEEE 

In tern a tio n a l A d va n ce  C o m p u tin g 

C o n feren ce  (IA C C ), 8 4 4 -8 4 8 , d o i: 

10.1109/IADCC.2015.7154825.  

P e rk in s , C . a . (1 9 9 4 ). H ig h ly  D yn a m ic 

Destination-Sequenced Distance-Vector 

Routing (DSDV) for Mobile Computers. 

Proceedings of the ACM SIGCOM M , 

London, 31 August-2 September 1994, 

234-244.  

Puterm an, M . L. (2014). M arkov decision 

processes: discrete stochastic dynamic 

programming. . 

Rachel, D. (2018). Application of M achine 

Learning Techniques to Delay Tolerant 

N etw ork Routing. PhD  Thesis. Case 

Western Reserve University Case School 

of Graduate Studies. . 

Rahnamaei Yahiabadi, S. B. (2019). TIHOO: An 

Enhanced Hybrid Routing Protocol in 

Vehicular Ad-hoc Networks. Eurasip 

Journal on Wireless Communications and 

Networking.  

R a h u l .  D . ,  & .  P.  ( n .d . ) .  A n a ly s i s  o f 

Reinforcement Based Adaptive Routing in 

MANET. ., (p. 2016). 

Shajin, F. H. (2020). Trusted Secure Geographic 

R o u tin g  P ro to c o l: o u ts id e r  a tta c k 

detection in mobile ad hoc networks by 

adopting trusted secure geographic routing 

p ro to co l. In tern a tio n a l Jo u rn a l o f 



 

312 
 

P e r v a s i v e  C o m p u t i n g  a n d 

Communications.  

Sutton, R. S. (1992). Reinforcement learning: 

An introduction.Machine Learning, 8(3-

4):225–227.  

Sutton., R. S. (1988). Learning to predict by the 

methods of temporaldifferences. Machine 

Learning, 3(1), 9–44. 

V O N G PA SITH  Phouthone, M . (. (2017). 

Optimal Next-hop SelectionAlgorithms for 

G eo g ra p h ic  R o u tin g  P ro to co ls  in 

Vehicular Networks.  

 

 


