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ບົດຄັດຫຍ ໍ້ 
ບດົວໄິຈນີ ີ້ ແມ່ນມຈີດຸປະສົ່ ງເພ ່ ອ ສກຶສາການສ ີ້າງລະບບົຕດິຕາມລດົ ດ ີ້ວຍ 

GPS ທີ່ ປະຢັດພະລງັງານ ແລະ ມປີະສດິທພິາບໃນການຮບັສນັຍານຈາກດາວທຽມ, 
ໂດຍການທດົລອງກບັ ໂມດູນ GPS ຊະນດິຕ່າງໆມາປຽບທຽບປະສດິທພິາບໃນການ
ເຮດັວຽກພາຍໃຕ ີ້ສະພາບແວດລີ້ອມໂຕຈງິ. ພ ີ້ອມທງັວດັແທກວ່າລະບບົຈະມກີານໃຊ ີ້
ພະລງັງານຫຼາຍປານໃດຫາກມກີານນໍາໃຊ ີ້ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລ ີລຸ ີ້ນຕ່າງໆມາເປັນ
ໂຕປະມວນຜົນ, ກໍານດົເງ  ່ອນໄຂເພ ່ ອຫຼຸດຜ່ອນຄວາມຖີ່ ໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອ
ຂ່າຍອນິເຕເີນດັເພ ່ ອໃຫ ີ້ໄດ ີ້ລະບບົທີ່ ສາມາດປະຢັດພະລງັງານທີ່ ສຸດ. ໂດຍຜນົການທດົ
ລອງລະບບົສາມາດແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັຕໍາແຫນ່ງໃນອດັຕາຄາດເຄ ່ ອນບ່ໍເກນີ ±5m, ຄວາມ
ໄວໃນການແຈ ີ້ງຈຸພິກັດໃຫມ່ໃນແຕ່ລະຄັ ີ້ງສະເລ່ຍ 3.5s ແລະ ສາມາດປະຢັດ
ພະລງັງານຫຼຸດລງົເຖິ່ ງ 15% ຈາກລະບບົເກົ່ າ ຈາກການປັບປຸ່ງລໍາດບັການທໍາງານຂອງ
ໂຄດໂດຍອີ້າງອງີຈາກຄວາມໄວການເຄ ່ ອນທີ່ ຂອງລດົມາກໍານດົເປັນເງ  ່ອນໄຂການນໍາ
ສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອຂ່າຍອນິເຕເີນດັ. 
ຄ າສັບສ າຄັນ: ໂມດູນ GPS, ອາຣດູ໌ໂນ, ລະບບົຕດິຕາມລດົ, ປະຢດັພະລງັງານ, 
ດາວທຽມ.
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Abstract 

 This research aims to develop a vehicle tracking system using a GPS 

that is energy-efficient and has efficient satellite signal reception. The 

experiment compares the performance of different GPS modules under real-

world environmental conditions. It also measures and evaluates how much 

energy the system consumes when using various microcontroller models. 

The research sets conditions to reduce the frequency of data transmission 

over the Internet network to achieve the most energy-efficient system. The 

experimental results show that the system can report position inaccuracies 

of no more than ±5m. The average speed of reporting new position data is 

3.5 seconds, and energy savings of up to 15% are possible compared to the 

old system by modifying the code's execution sequence to reference the 

movement speed of the vehicle and setting conditions for data transmission 

over the Internet network. 
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1.  ພາກສະເຫນ ີ

 ເຕັກໂນໂລຊີ ລະບົບຕິດຕາມ ຈາກສັນຍານດາວ
ທຽມ ຫຼ  GPS(Global Positioning System) ຖ ກຄິດ
ຄົ ີ້ນຂ ີ້ນໃນປີ 1960 (Enge et al.1994) ຈາກນັ ີ້ນເປັນຕົ ີ້ນ
ມາກໍ່ ໄດ ີ້ຖ ກນໍາໃຊ ີ້ຢ່າງແຜ່ຫຼາຍເຂົ ີ້າໃນທຸກຂະແຫນງການ
ວທິະຍາສາດ ເຮດັໃຫ ີ້ປັດຈບຸນັອຸປະກອນເອເລກັໂຕນກິທີ່

ໃຊ ີ້ໃນການສ ່ ສານເກ ອບທຸກຊະນດິມລີະບບົ GPS ຕດິຕັ ີ້ງ
ຢູ່ພາຍໃນເກ ອບທງັຫມດົ (Koyuncu et al.2016), ເພາະ
ຄຸນປະໂຫຍດ ແລະ ຄວາມກະທດັຫດັໃນການນໍາໃຊ ີ້, ຈຶ່ ງ
ເຮດັໃຫ ີ້ມນັສ ີ້າງຄວາມສະດວກສະບາຍ, ປອດໄພ, ແລະ 
ປະໂຫຍດອີກຫຼາຍຢ່າງ ຈນົປັດຈຸບັນນີ ີ້ລະບົບ GPS ຈຶ່ ງ
ກາຍເປັນສິ່ ງທີ່ ຂາດບ່ໍໄດ ີ້ໃນອຸປະກອນເອເລັກໂຕນິກໃນ
ສງັຄມົມະນຸດປັດຈບຸນັໃນຂະແຫນງການຕ່າງໆເຊັ່ ນ: ການ
ກິລາ, ດ ີ້ານສຸກຂະພາບ, ການກະເສດ, ການກວດຈັບ
ອາດຊະຍາກໍາ, ເຮ ອບິນບ່ໍມຄີົນຂັບ ແລະ ໂດຍສະເພາະ
ວຽກງານທາງດ ີ້ານຍານພາຫະນະການຄມົມະນາຄມົຂນົສງົ 
ແລະ ອ ່ ນໆ  (Morallo, et al., 2021; LAO People’s 

Army Department of Industry, 2023),  ເ ຊິ່ ງ ທຸ ກ
ລະບບົມຄີວາມຕ ີ້ອງການທາງດ ີ້ານທາງດ ີ້ານເຕກັນກິທີ່ ເປັນ
ສະເພາະຂອງຕນົເອງ ທງັໃນເລ ່ ອງຂອງຂະຫນາດ, ຟງັຊນັ
ໃນການໃຊ ີ້ງານ, ລາຄາ ແລະ ປະສດິທພິາບໃນການແຈ ີ້ງຂໍ ີ້

ມູນຕ່າງໆ (Htun Naing Htwe et al., 2019). ປັດຈບຸນັ 
ລະບບົ GPS ມຄີວາມສາມາດຫລາຍຂ ີ້ນມຂີະຫນາດ ແລະ 
ລາຄາຫລຸດລງົ, ແຕ່ສ່ວນໃຫຍ່ແມ່ນອາໄສເຕກັໂນໂລຊຈີາກ
ຕ່າງປະເທດ ຫາກຈະນໍາໃຊ ີ້ຈາໍຕ ີ້ອງມຄ່ີາໃຊ ີ້ຈ່າຍສູງ, ຄ່າບໍາ
ລຸ່ງຮກັສາແພງ ແຕ່ລະປະເທດຈຶ່ ງມນີກັວໄິຈທີ່ ພະຍາຍາມ
ພັດທະນາເຄ ່ ອງມ  ແລະ ອຸປະກອນຕິດຕາມໃນລະບົບ
ຕ່າງໆເປັນຂອງຕນົເອງຂ ີ້ນໂດຍະສະເພາະນກັວໄິຈໃນກຸ່ມ
ປະເທດອາຊ.ີ   

 ໂດຍສ່ວນປະກອບຫຼັກຂອງລະບົບ GPS ແມ່ນ: 
GPS ໂມດູນ ເຊິ່ ງແມ່ນອຸປະກອນທີ່ ມີຫນ ີ້າທີ່ ແປງຄ່າ
ສນັຍານທີ່ ໄດ ີ້ຮບັຈາກດາວທຽມ (ຈໍານວນ 3 ດວງຂ ີ້ນໄປ) 
ໄປເປັນຂໍ ີ້ມູນທີ່ ເຮາົຕ ີ້ອງການດ ີ້ວຍສມົຜນົທາງຄະນດິສາດ 
ຫຼ  ການເຂົ ີ້າລະຫັດຖອດລະຫັດທີ່ ເປັນລິຂະສິດ ແລະ 
ຄວາມລັບຂອງ ບໍລິສັດຜູ ີ້ພັດທະນາ, ໂດຍຂໍ ີ້ມູນທີ່ ໄດ ີ້
ພ ີ້ນຖານຈະປະກອບມ ີlatitude, longitude, altitude, 
ເວລາ, ຄວາມໄວໃນການເຄ ່ ອນທີ່ ຂອງອຸປະກອນ ແລະ 
ອ ່ ນໆ, ດງັນັ ີ້ນການຈະພດັທະນາລະບບົ GPS ຂຶ ີ້ນມາຫນຶ່ ງ
ລະບົບຈຶ່ ງຕ ີ້ອງຄໍານຶ່ ງເຖິ່ ງຄວາມຕ ີ້ອງການໃຊ ີ້ງານ, ພ ີ້ນທີ່

ການໃຊ ີ້ງານເພ ່ ອກໍານົດໂມດູນ GPS ທີ່ ຈະນໍາມາໃຊ ີ້ 
(Enge et al., 1994).

 

ຮູບທ ີ1. ພາບລວມການເຮດັວຽກຂອງລະບບົ GPS ທີ່ ຕດິຕັ ີ້ງໃນຍານພາຫະນະ
 ໃນປີ 2020 ທີ່ ປະເທດລາວເພ ່ ອນໍາເດນີນະໂຍບາຍ
ຫັນສູ່ທັນສະໄຫມຂອງ ກມົໃຫຍ່ເຕັກນກິກອງທັບ, ກມົ
ອຸດສາຫະກໍາປີ້ອງກນັຊາດ ກະຊ່ວງປີ້ອງກນັປະເທດ ຮ່ວມ

ກບັ ຄູອາຈານມະຫາວທິະຍາໄລແຫ່ງຊາດ ຄະນະວສິະວະ
ກໍາສາດ ພາກເອເລັກໂຕນິກ ຈຶ່ ງຮ່ວມມ ກັນພັດທະນາ
ລະບບົຕດິຕາມລດົຂນົສົ່ ງລະເບີດພນົລະເຮ ອນເພ ່ ອເສີ່ ມ
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ສ ີ້າງຄວາມປອດໄພໃນການນໍາສົ່ ງວດັຖຸອນັຕະລາຍ, ໂດຍ
ຜນົການຄົ ີ້ນຄວ ີ້າສາ ມາດພດັທະນາລະບບົຕດິຕາມລຸ ີ້ນທໍາ
ອິດທີ່ ບັນລຸໄດ ີ້ການຕິດຕາມຕໍາແຫນ່ງ GPS ລົດ, ເຊິ່ ງ
ລະບບົຈະສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອຂ່າຍອິນເຕີເນດັຫາ UI ຂອງ 
Website ຕົນເອງແບບ Real Time ໄດ ີ້. ແຕ່ຍັງມີບາງ
ບນັຫາທີ່ ຕ ີ້ອງໄດ ີ້ຄົ ີ້ນຄວ ີ້າພດັທະນາຕ ່ ມເຊັ່ ນ: ປະສດິທພິາບ
ຂອງ GPS ລດົຂນົສົ່ ງ, ການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັງານຂອງລະບບົ
ໃນໄລຍະເວລາທີ່ ລດົ ຈອດພກັ ຫຼ  ຍງັບ່ໍທນັເຄ ່ ອນທີ່ , ຈຶ່ ງ
ເຫັນວ່າຈໍາເປັນຕ ີ້ອງໄດ ີ້ສ ບຕໍ່ ທີ່ ຈະນໍາລະບົບ GPS ນີ ີ້ມາ
ຄົ ີ້ນຄວ ີ້າພັດທະນາຕໍ່ ໃຫ ີ້ມີປະສິດທິພາບສູງຍິ່ ງຂ ີ້ນຕໍ່ ໄປ 

(LAO People’s Army Department of Industry, 

2023). 
ໂດຍການທີ່ ຈະພດັທະນາລະບບົຕດິຕາມ GPS ທີີ່

ຈະນໍາມາຕດິຕັ ີ້ງຍານພະຫະນະໃດຫນຶ່ ງ ຈໍາເປັນຕ ີ້ອງຄໍານຶ່ ງ
ເຖິ່ ງປັດໄຈຫຼກັໆ 2 ປັດໄຈໄດ ີ້ແກ່ ປະສດິທພິາບໃນການ
ເຊ ່ ອມຕໍ່ ກັບດາວທຽມເພ ່ ອຄວາມສະຖຽນ, ທ່ຽງກົງໃນ
ການແຈ ີ້ງຈຸດພິກັດ ແລະ ການນໍາໃຊ ີ້ພະລັງງານພາຍໃນ
ລະບົບ ເພ ່ ອທີ່ ຈະສາມາດນໍາໄປຕິດຕັ ີ້ງໃສ່ໃນພາຫະນະ 
ໂດຍທີ່ ຈະບ່ໍເຮດັໃຫ ີ້ເກດີຜົນກະທບົຕໍ່ ກບັແບດັຕະລີຂອງ
ລົດຈາກອຸປະກອນເສີມຫຼາຍຈນົເກນີໄປເພ ່ ອເພີ່ ມໄລຍະ
ເວລາໃນການໃຊ ີ້ງານໃຫີ້ຍາວນານຂ ີ້ນ. ບດົວໄິຈນີ ີ້ແມ່ນມີ
ເປົ ີ້າໝາຍແກ ີ້ໄຂ 2 ບນັຫານີ ີ້ ໂດຍນໍາສະເຫນກີານສຶກສາ
ຢ່າງລະອຽດໃນການພດັທະນາລະບບົຕດິຕາມ GPS ລດົທີ່

ເນັ ີ້ນໄປທີ່ ການຫຸຼດການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັງານ ແລະ ຊອກຫາໂມ
ດູນທມີປີະສດິທ ິພາບໃນການຮບັສນັຍານຈາກດາວທຽມ 

ໂດຍການທົດລອງປຽບທຽບປະສິດທິພາບຂອງ ໂມດູນ 
GPS ທີ່ ເປັນທີ່ ນຍິມົ ລຸ ີ້ນຕ່າງໆ ແລະ ທດົລອງປຽບທຽບ
ປະສິດທິພ າບກ ານ ນໍ າ ໃຊ ີ້ພະລັ ງ ງ າ ນຂອງ  Board 

Microcontroller,  ເປົ ີ້ າໝາຍ ບ່ໍພຽ ງແ ມ່ນການ ເພີ່ ມ
ປະສດິທພິາບ ແລະ ຄວາມຫນ ີ້າເຊ ່ ອຖ ໄດ ີ້ໃນການນໍາໃຊ ີ້ອຸ 
ປະກອນໃດຫນຶ່ ງມາພດັທະນາລະບບົ, ແຕ່ຍງັມຸ່ງເນັ ີ້ນໄປທີ່

ການບໍລຫິານຈດັການການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັ ງານໃຫີ້ມຄີວາມເ
ໝາະສມົ ເສີ່ ມສກັກະຍາພາບຂອງລະບບົ GPS ແລະ ໃຫ ີ້
ຄວາມສໍາຄນັກບັການນໍາໃຊ ີ້ຊບັພະຍາກອນພະລງັງານ ໃຫີ້
ເກດີປະສດິທພິາບສູງສຸດ. 
2.   ອຸປະກອນ ແລະ ວິທີການ 

 ໃນບດົວໄິຈນີ ີ້ ແມ່ນການສກຶສານໍາໃຊ ີ້ເຕກັໂນໂລຊີ 
ຂອງອຸປະກອນເອເລກັໂຕນກິ ແລະ ການສ ່ ສານຂໍ ີ້ມູນແບບ
ອອນລາຍ ໂດຍການນໍາອຸປະກອນຕ່າງໆມາທໍາການທົດ
ລອງເຊັ່ ນ: ນໍາໃຊ ີ້ໂມດູນ GPS ເປັນໂມດູນທີ່ ໃຊ ີ້ໃນການ
ຮບັສນັຍານຈາກດາວທຽມ (ໂດຍການທດົລອງຈະນ າໃຊ ີ້ 3 

ລຸ ີ້ນຄ : Neo-6M, Neo-7M, ATGM3228), ນໍາໃຊ ີ້ອາຣ໌
ດູໂນເປັນໂຕປະມວນຜົນ (ເຊິ່ ງໃນການທດົລອງວດັແທກ
ການນໍາໃຊ ີ້ພະລັງ ງ ານຈະໃຊ ີ້ 4 ລຸ ີ້ນຄ : Uno, Nano, 

Mega, ESP32) ແລະ ນອກນັ ີ້ນຍງັມອຸີປະເສີ່ ມເພ ່ ອເຮດັ
ໃຫ ີ້ອຸປະກອນມວີົງຈອນການເຮັດວຽກທີ່ ສົມບູນຍິ່ ງຂ ີ້ນ
ເຊັ່ ນ: ໂມດູນ SD Card ເພ ່ ອບນັທກຶຂໍ ີ້ມູນ Data logger, 
ໂມດູນ RTC ເພ ່ ອ Time Stamp ຂໍ ີ້ມູນເວລາ, ໂມດູນ
ສ ່ ສານອນິເຕເີນດັນໍາສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຂ ີ້ນລະບບົ Cloud ແລະ ອ ່ ນໆ 

(ດັ່ ງຮູບທ ີ2)

 

ຮູບທ ີ2. ພາບລວມລະບບົ GPS ແລະ ອຸປະກອນຕ່າງທີ່ ໃຊ ີ້ເຂົ ີ້າໃນການທດົລອງ
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 ວທິໃີນການສກຶສາຄົ ີ້ນຄວ ີ້າໃນບດົວໄິຈນີ ີ້ຈະເນັ ີ້ນໄປ
ທີ່ ການສ ີ້າງລະບບົຮາດແວທດົລອງກບັອຸປະກອນຕ່າງໆພາຍ
ໃນລະບບົ GPS ໂດຍຈະແບ່ງອອກເປນັການທດົລອງອອກ
ເປນັ 3 ພາກສ່ວນຄ  
2.1  ພາກສ່ວນການວັດການນ າໃຊ້ກະແສໄຟ
ຂອງລະບົບ 

 ສກຶສາວ່າ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລ ີລຸ ີ້ນໃດຈະເຫມາະ
ສມົນໍາມາໃຊ ີ້ໃນການສ ີ້າງລະບບົ, ໂດຍການໃຊ ີ້ມດິເຕໄີຟຟີ້າ
ຕໍ່ ອານຸກມົກບັລະບບົ, ແລ ີ້ວວດັແທກຫາກະແສໄຟສູງສຸດ
ສະເລ່ຍເມ ່ ອລະບົບ GPS ມກີານເຊ ່ ອມຕໍ່ ກບັດາວທຽມ
ໂດຍມວີທິກີານ, ອຸປະກອນ ແລະ ວງົຈອນການວດັແທກ
ຕ່າງໆ ດັ່ ງຮູບທ ີ3.

 

ຮູບທ ີ3. ຮູບອຸປະກອນ ແລະ ວງົຈອນການທດົລອງການນໍາໃຊ ີ້ກະແສໄຟສູງສຸດຂອງລະບບົ ເມ ່ ອມກີານນໍາໃຊ ີ້ໄມ
ໂຄຣຄອນໂທຣນເລຕ່ີາງໆ

2.2  ພາກສ່ວນການທົດລອງປຽບທຽບ
ປະສິດທິພາບການຮັບສນັສານຈາກດາວທຽມ
ຂອງໂມດູນ GPS ແຕ່ລະລຸນ້ 

 ພາກສ່ວນນີ ີ້ຈະເປັນການນໍາເອົາໂມດູນ GPS ທັງ
ສາມລຸ ີ້ນມາທໍາການທົດລອງເທິ່ ງສະພາບແວດລ ີ້ອມ
ເສັ ີ້ນທາງຕວົຈງິເພ ່ ອວດັຜົນ, ປຽບທຽບຄວາມສາມາດໃນ
ການແຈ ີ້ງຈຸດພິກດັ, ວັດແທກຄວາມໄວໃນການເຄ ອນທີ່  
ແລະ ຄວາມໄວໃນການຄໍານວນຫາຈດຸພກິດັໃຫມ່ໃນແຕ່

ລະຄັ ີ້ງຂອງແຕ່ລະໂມດູນວ່າຈະມີຜົນແຕກຕ່າງກັນ
ຂະຫນາດໃດພາຍໃຕ ີ້ເງ  ່ອນໄຂດຽວກນັ. ໂດຍເງ  ່ອນໄຂການ
ທົດລອງຈະກໍານດົເສັ ີ້ນທາງໄລຍະຄວາມຍາວປະມານ 3 

Km ສະພາບເສັ ີ້ນທາງບ່ໍຄົດ ຫຼ  ຊ ່ ຈນົເກີນໄປ (ດັ່ ງຮູບທີ 
4(a)), ລດົສນັຈອນໄປມາບ່ໍຫຼາຍສະດວກຕໍ່ ການທດົລອງ, 
ສະພາບອາກາດປອດໂປງ (ດັ່ ງຮູບທ ີ4(b)), ຄວາມໄວການ
ເຄ ່ ອນທີ່ ຂອງລດົຈະກໍານດົທ ີ60 km/h ອຸປະກອນ ແລະ 
ວງົຈອນທີ່ ໃຊ ີ້ດັ່ ງຮູບທ ີ5.

 
(a)                 (b) 

ຮູບທ ີ4. (a)ໄລຍະທີ່ ໃຊ ີ້ໃນການທດົລອງ ແລະ (b)ສະພາບເສັ ີ້ນທາງທີ່ ນໍາໃຊ ີ້ໃນການທດົລອງ 
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ຮູບທ ີ5. ອຸປະກອນ ແລະ ວງົຈອນທີ່ ໃຊ ີ້ໃນການທດົລອງປະສິດິທພິາບໂມດູນ GPS

2.3  ພາກສ່ວນການປະກອບສາ້ງລວມເປັນ
ລະບົບ GPS 

 ພາກສ່ວນນີ ີ້ແມ່ນການລວມຜນົຂອງການທດົລອງ
ທງັສອງພາກສ່ວນກ່ອນຫນ ີ້າມາປະກອບສ ີ້າງເປນັລະບບົ 
GPS, ສ ີ້າງເຄສປີ້ອງກນັອຸປະກອນ(ດັ່ ງຮູບທ ີ6), ກໍານດົຈດຸ
ຕດິຕັ ີ້ງລະບບົ GPS ພາຍໃນລດົໂດຍຄໍານຶ່ ງເຖິ່ ງການນໍາໃຊ ີ້
ຕວົຈງິ, ເພ ່ ອໃຫ ີ້ງ່າຍຕໍ່ ການບໍາລຸ່ງຮກັສາ, ສ່ວນສໍາຄນັທີ່ ສຸດ
ຂອງພາກສ່ວນນີ ີ້ຄ : ການກໍານດົເງ  ່ອນໄຂ ແລະ ລໍາດບັການ
ເຮດັວຽກດ ີ້ວຍການໂປແກຼມໂຄດ, ຕັ ີ້ງເປົ ີ້າຫມາຍການ
ຄົ ີ້ນຄວ ີ້າໃຫ ີ້ລະບບົໂຄດຂອງໂປແກຼມເຮດັວຽກພາຍໃຕ ີ້
ເງ  ່ອນໄຂປະຢດັພະລງັງານແບດັເຕລີຂີອງລດົທີ່ ສຸດ, ໂດຍ
ການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອຂ່າຍເທົ່ າທີ່ ຈາໍເປນັ. ເພ ່ ອໃຫ ີ້ເຫນັຜນົ

ທີ່ ຊດັເຈນຈຶ່ ງທດົລອງປຽບທຽບການທໍາງານຂອງໂຄດ ສອງ
ແບບທີ່ ເຮດັວຽກຕ່າງກນັຄ : ແບບທ ີ 1 ຄ ໂຄດທີ່ ເຮດັວຽກ
ຄ ີ້າຍລະບບົ GPS ທົ່ ວໄປຄ  ເລີ່ ມຕົ ີ້ນລະບບົຈະເຊ ່ ອຕໍ່ ກບັ
ເຄ ອຂ່າຍສນັຍານອນິເຕເີນດັ ແລ ີ້ວສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຈດຸພກິດັຫາ 
ເຊບີເວ ີຕະຫຼອດເວລາການໃຊ ີ້ງານ ແລະ ແບບທ ີ2: ເມ ່ ອ
ລະບບົເລີ່ ມການທໍາງານ ເລີ່ ມຕົ ີ້ນຈະເຊ ່ ອມຕໍ່ ກບັອນິເຕເີນດັ
ຜ່ານເຄ ອຂ່າຍສນັຍານມ ຖ , ໂມດູນ GPS ຈະເລີ່ ມເຊ ່ ອມຕໍ່

ສນັຍານກບັດາວທຽມ ແລະ ສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຫາ ເຊບີເວ.ີ ຈາກນັ ີ້ນ
ຫາກວ່າລດົຢຸດນິ່ ງກບັທີ່ ຊົ່ ວຄາວ ຫຼ  ໂມດູນວດັແທກຄວາມ
ໄວຂອງລດົໄດ ີ້ ຕໍ່ າກວ່າ 0.5 km/h  ລະບບົຈະຢຸດສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນ
ໄປຫາ ເຊບີເວ ີ ຊົ່ ວຄາວ ຫາກຄວາມໄວຂອງລດົກບັມາສູງ
ກວ່າ 0.5 km/h ອກີຄັ ີ້ງລະບບົຈຶ່ ງຈະກບັມາສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຄ ນ . 

 

ຮູບທ ີ6. Case ປີ້ອງກນັອຸປະກອນ ແລະ ພາບລວມລະບບົ GPS

 ແລະ ເພ ່ ອໃຫ ີ້ການທດົລອງໃນພາກສ່ວນນີ ີ້ໄດ ີ້ຮບັ
ຜນົການທດົລອງທີ່ ຊດັເຈນຍງິຂ ີ້ນ, ຈຶ່ ງຈາໍເປນັຕ ີ້ອງສ ີ້າງ
ລະບບົວດັແທກຫນຶ່ ງລະບບົ ເຂົ ີ້າມາຊ່ວຍໃນການວດັຜນົ
ການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັງານໃນທຸກໆວນິາທຂີອງ ໂຄດ ທງັສອງ
ແແບບຕະຫຼອດການທດົລອງ, ໂດຍນໍາໃຊ ີ້ເຊນັເຊ ີ

INA219(ວງົຈອນດັ່ ງຮູບທ ີ7), ເຊິ່ ງເຊນັເຊດີັ່ ງກ່າວສາມາດ
ວດັແທກຫາຄ່າຄວາມດນັໄຟ ແລະ ກໍາລງັໄຟກະແສກງົ DC 

ເພ ່ ອຄດິໄລ່ອດັຕາການໃຊ ີ້ໄຟຕາມເວລາການເຮດັວຽກຕວົ
ຈງິ, ແລ ີ້ວນໍາຜນົການໃຊ ີ້ໄຟຂອງໂຄດທງັສອງແບບມາ
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ປຽບທຽບການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັງານໃນແຕ່ລະຊ່ວງຂອງການ
ທດົລອງ.

 

ຮູບທ ີ7. ວງົຈອນລະບບົວດັແທກການບໍລໂິພກພະລງັງານ ແລະ ການເຮດັວຽກຂອງລະບບົໂດຍໃຊ ີ້ໂມດູນ 
INA219

3.  ຜົນໄດ້ຮັບ 
 ພາກສ່ວນທີ 1 ຜົນຂອງການທດົລອງວັດກໍາລັງ

ໄຟ ເມ ່ ອລະບບົ GPS ນໍາໃຊ ີ້ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລ ີ ລຸ ີ້ນ
ຕ່າງໆເປັນຕົວປະມວນຜົນ, ໂດຍຜົນການທົດລອງສອດ

ຄອງກບັຂໍ ີ້ມູນເບ ີ້ອງຕົ ີ້ນ, ເຊິ່ ງກງົກນັກບັທດິສະດພີ ີ້ນຖານທີ່

ວ່າຍິ່ ງ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລີ   ຂະຫນາດນ ີ້ອຍເທົ່ າໃດ
ຫນ່ວຍຄວາມຈໍາ, ຟງັຊນັ ແລະ ການໃຊ ີ້ພະລງັງານກໍ່ ຈະຍິ່ ງ
ນ ີ້ອຍລງົເທົ່ ານັ ີ້ນ.

ຕາຕະລາງ 1  ຜນົການທດົລອງຂອງ ການວດັກໍາລງັໄຟເມ ່ ອລະບບົມກີານເຊ ່ ອມຕໍ່ ກບັດາວທຽມຂອງໄມໂຄຣຄອນໂທຣນ
ເລທີງັ 4 ລຸ ີ້ນ 

 

  ພາກສ່ວນທີ 2 ການທດົລອງ ວດັປະສດິທພິາບ
ໃນການແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັໂມດູນທງັ 3 ລຸ ີ້ນ, ເມ ່ ອເປີດໃຊ ີ້ງານ
ອຸປະກອນໄດ ີ້ໄລຍະຫນຶ່ ງ ລະບບົຈະເລີ່ ມເຊ ່ ອມຕໍ່ ກບັເຄ ອ
ຂ່າຍດາວທຽມແລ ີ້ວຮບັສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຕ່າງໆ, ຈາກຜນົການທດົ
ລອງໂມດູນທັງສາມລຸ ີ້ນສາມາດແຈ ີ້ງຈຸດພກິດັໃຫມ່ທີ່ ໃກ ີ້
ຄຽງກບັເສັ ີ້ນທາງການເດນີລດົຕວົຈງິສູງມຄ່ີາຜິດດ່ຽງຈາກ
ເສັ ີ້ນທາງການເດນີລດົຕໍ່ າ. ໂດຍຕໍາແຫນ່ງການແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັ
ໃຫມ່ຂອງ ໂມດູນທັງ ສາມລຸ ີ້ນຕະຫຼອດເສັ ີ້ນທາງການ

ວັດແທກ, ມີອັດຕາການຜິດດ່ຽງບ່ໍອອກເກີນຈາກເລນ
ເສັ ີ້ນທາງການເດນີລດົຕວົຈງິ, ເຊິ່ ງເສັ ີ້ນທາງການເດນີລດົຈະ
ແມ່ນເລນຂວາສຸດຂອງຖະຫນນົມຄີວາມກວ ີ້າງປະມານ 3 

m ດັ່ ງຮູບທ ີ8. 
 ດັ່ ງນັ ີ້ນຈຶ່ ງສະຫຸຼບໄດ ີ້ວ່າວ່າຄວາມສາມາດໃນການ
ແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັຂອງໂມດູນທັງສາມລຸ ີ້ນມປີະສດິທພິາບໃກ ີ້
ຄຽງກນັ, ເຮດັໃຫ ີ້ການວດັແທກຄໍານວນຄວາມໄວເຄ ່ ອນທີ່

ຂອງອຸປະກອນໃກ ີ້ຄຽງເຊັ່ ນດຽວກນັ(ດັ່ ງຮູບ 9 (a)). ຈາກ
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ຮູບທີ 9 (b) ແມ່ນເສັ ີ້ນສະແດງເຖິ່ ງຄວາມໄວສະເລ່ຍໃນ
ການແຈ ີ້ງຈຸດພິກັດໃຫມ່ໃນແຕ່ລະຄັ ີ້ງຂອງໂມນດູນທັງ
ສາມລຸ ີ້ນ, ຜນົທດົລອງຈະເຫນັວ່າຄວາມໄວສະເລ່ຍຂອງໂມ
ດູນ Neo-6M ຈະມີຄວາມໄວກວ່າທັງສອງໂມດູນເຊິ່ ງ

ເປັນລຸ ີ້ນເກົ່ າກວ່າຫຼາຍ, ຈຶ່ ງສາມາດສະຫຸຼບໄດ ີ້ວ່າ: GPS 

Module ລຸ ີ້ນ Neo-6M ເຊິ່ ງເປັນລຸ ີ້ນໃຫມ່ກວ່າແມ່ນມີ
ປະສດິທພິາບໃນການປະມວນຜນົຫາຈດຸພກິດັໃຫມ່ໄດ ີ້ດກີ
ວ່າ.

 

ຮູບທ ີ8. ຜນົການທດົລອງຄວາມທ່ຽງກງົໃນການແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັຂອງໂມດູນ Neo-6m, Neo-7m, ATGM322D

 

ຮູບທ ີ9. (a) ຜນົການທດົລອງການວດັແທກຄວາມໄວ ແລະ (b) ຄວາມໄວໃນການແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັໃຫມ່ຂອງໂມດູນທງັ
ສາມລຸ ີ້ນ

 ພາກສ່ວນທີ 3 ຈະແມ່ນການປຽບທຽບການທໍາ
ງານຂອງ ໂຄດ ພາຍໃນຂອງລະບົບ GPS, ໂດຍມອີອກ
ແບບ 2 ແບບທີ່ ເຮັດວຽກແຕກຕ່າງກນັຄ :   ໂຄດແບບທີ່

ຫນຶ່ ງ (ດັ່ ງຮູບທ ີ10(a)) ຈະແມ່ນມຂີັ ີ້ນຕອນການເຮດັວຽກ
ຄ : ເມ ່ ອລະບົບມີການເຊ ່ ອມຕໍ່ ກັບລະດາວທຽມ GPS 
ແລະ ເຄ ອຂ່າຍອນິເຕີເນດັແລ ີ້ວຈະທໍາການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຈດຸພິ
ກດັຂອງອຸປະກອນຫາ ເຊບີເວ ີຕະຫຼອດເວລາການໃຊ ີ້ງານ, 
ສ່ວນ ໂຄດ ແບບທີ່  2: ເມ ່ ອລະບບົເຊ ່ ອມຕໍ່ ກບັເຄ ອຂ່າຍ
ອິນເຕີເນດັ ແລະ ດາວທຽມ GPS, ເບ ີ້ອງຕົ ີ້ນລະບົບຈະ

ເລີ່ ມສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຕ່າງໆຫາ ເຊີບເວີ ກ່ອນ, ຈາກນັ ີ້ນຖີ້າຫາກ
ລະບບົຈະກວດສອບວ່າຄວາມໄວຂອງລດົທີ່ ວດັແທກໄດ ີ້ 
ຫນ ີ້ອຍກວ່າ 0.5Km/h, ລະບບົຈະຢຸດສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຫາ ເຊບີເວ ີ

ຊົ່ ວຄາວເພ ່ ອຫຸຼດຜ່ອນຄວາມຖີ່ ໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອ
ຂ່າຍ, ຫຼ  ເວົ ີ້າໄດ ີ້ວ່າເມ ່ ອລດົ ຫຼ  ອຸປະກອນຢຸດຢູ່ກບັທີ່ ເປັນ
ເວລາຊົ່ ວຄາວແຕ່ຍງັມໄີຟລ ີ້ຽງລະບບົກໍ່ ຈະຈດຸສົ່ ງຈດຸພກິດັ
ໄປບນັທກຶລງົ ເຊບີເວ ີຊົ່ ວຄາວ ແລະ ເມ ່ ອລະບບົສາມາດ
ວັດແທກຄວາມໄວຂອງລົດໄດ ີ້ເກີນ 0.5Km/h ອີກຄັ ີ້ງ
ລະບບົຈຶ່ ງຈະກບັມາສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຫາ ເຊບີເວ ີອກີ.
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     (a)               (b) 

ຮູບທ ີ10 ໂຟຼຊາດການທໍາງານຂອງໂຄຼດ ທງັສອງ ເວຊີັ ີ້ນ
 ຈາກຜນົການທດົລອງເມ ່ ອນໍາຜນົຂອງການວດັແທກ
ການໃຊ ີ້ພະລງັງານຂອງ ໂຄດ ທງັສອງແບບມາປຽບທຽບ
ກນັ. ດັ່ ງຮູບທ ີ11 ເມ ່ ອເວລາຜ່ານໄປການບໍລໂິພກໄຟຂອງ 
ໂຄດ ແບບທີ່  2 ຈະຕໍ່ າກວ່າແບບທີ່  1 ຢ່າງຊັດເຈນ. ຈຶ່ ງ
ສາມາດສະຫຸຼບໄດ ີ້ວ່າ: ຄວາມຖີ່ ໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອ
ຂ່າຍສນັຍານອນິເຕີເນດັມຜີນົທີ່ ສໍາຄນັຕໍ່ ການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັ

ຂອງລະບບົ GPS. ແລະ ການກ ານດົລ າດບັການເຮດັວຽກ
ຂອງລະບົບ GPS ຈາກໂຄດແບບທີ 2 ສາມາດຊ່ວຍຫຸຼດ
ພາລະການໃຊ ີ້ພະລງັງານໄດ ີ້ເຖິງ 10% - 15% ເມ ່ ອທຽບ
ກບັ ໂຄດ ແບບທີ 1 , ຫາກນໍາຕົວຈງິໃນໄລຍະຍາວຈະ
ສາມາດຊ່ວຍເພີ່ ມອາຍຸໃນການໃຊ ີ້ງານແບດັເຕລີຂີອງລດົໄດ ີ້
ຍາວນານຍິ່ ງຂ ີ້ນໄດ ີ້.
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ຮູບທ ີ11 ເສັ ີ້ນສະແດງ ປຽບທຽບຄວາມແຕກຕ່າງການນໍາໃຊ ີ້ພະລງັງານທຽບກບັເວລາການເຮດັວຽກຂອງລະບບົຂອງໂຄດ
ທງັສອງເວຊີັ ີ້ນ

4. ວິພາກຜົນ 
 ຈາກການສຶ ກສາທົດລອງ ພັດທະນາ ແລະ ອອກ
ແບບລະບບົ GPS ທີ່ ໃຊ ີ້ໃນການຕດິຕາມລດົໃນບດົວໄິຈນີ ີ້

ເຫນັວ່າລະບບົທີ່ ໃຊ ີ້ຈະມກີານຕດິຕາມຈຸດພກິດັຂອງລົດ
ແບບ Realtime ຄ ີ້າຍຄ ກັບການວິໄຈຂອງ Bujang, 

(2020) ແລະ Chinwike & Simeon (2020) ແຕກຕ່າງ
ທີ່ ມກີານໃຊ ີ້ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລີ ລຸ ີ້ນທີ່ ມຂີະຫນາດ
ນ ີ້ອຍກວ່າ, ໂມດູນ GPS ລຸ ີ້ນໃຫມ່ກວ່າ ແລະ ໃຊ ີ້ເສາົສນັ
ສານ ອາເທນັນ່າ ໂມເດວ GPS/BD ເຊິ່ ງຂະຫນາດໃຫຍ່
ກວ່າເສາົສນັຍານທີ່ ຕດິມານໍາໂມດູນ GPS, ເຮດັໃຫ ີ້ສາມາດ
ເຊ ່ ອຕໍ່ ກບັດາວທຽມໄດ ີ້ດ ີແລະ ໄວກວ່າ. ພ ີ້ອມກນັນັ ີ້ນການ
ທົດລອງປຽບທຽບປະສິດທິພາບການທໍາງານກບັໂມດູນ 
GPS ຫຼາຍລຸ ີ້ນໃນບົດວິໄຈນີ ີ້ເຊັນ: Neo-6m, Neo-7m, 

ATGM322D.  ແລະ ໄມໂຄຣຄອນໂທຣນເລີ ຫຼາຍ
ຂະຫນ າດ ເຊັນ :  ອ າ ຣ໌ ດູ ໂ ນ  Mega, UNO, Nano, 
EPS32. ເຮດັໃຫ ີ້ບດົວໄິຈນີ ີ້ມຜີນົການທດົລອງຮອງຮບັໃນ
ການນໍາໃຊ ີ້ອຸປະກອນແຕ່ລະພາກສ່ວນມາພັດທະນາ
ປະກອບເປນັລະບບົ GPS. 
 ອີກພາກສ່ວນສໍາຄັນທີ່ ແຕກຕ່າງຈາກການພັດທະ 
ນາວໄິຈຂອງ Koyuncu (2016) ແລະ Morallo (2021) 
ແລະ ທ່ານອ ່ ນໆ, ຄ ການພັດທະນາລະບົບ GPS ທີ່ ມີ
ເງ  ່ອນໄຂກວດສອບຄວາມໄວຂອງລດົພາຍໃນໂຕລະບບົ, 
ເພ ່ ອກໍານດົຄວາມຖີ່ ຫຼາຍນ ີ້ອຍໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຈດຸພກິດັ
ຂອງລດົໄປຫາ ເຊີບເວີ ເຮດັໃຫ ີ້ລະບບົສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຈດຸພກິດັ
ລດົຜ່ານເຄ ອຂ່າຍອນິເຕເີນດັຫາ ເຊບີເວ ີເທົ່ າທີ່ ຈໍາເປັນ. ຈຶ່ ງ
ເຮດັໃຫ ີ້ລະບບົ GPS ໃນບດົວໄິຈນີ ີ້ສາມາດປະຢັດພະລງັ
ໄດ ີ້ 10-15% ຈາກຜົນການທົດລອງປຽບທຽບກັບ ໂຄດ 
ແບບເກົ່ າ ແລະ ເນ ່ ອງຈາກຂໍ ີ້ມູນຈຸດພິກດັເປັນຂໍ ີ້ມູນທີ່ ມີ
ຂະຫນາດນ ີ້ອຍບົດວິໄຈນີ ີ້ຈ ຶ່ ງນໍາໃຊ ີ້ໂມດູນອິນເຕີເນັດ
ລະບບົເຄ ອຂ່າຍ 2.5G ເຊິ່ ງຜນົການທດົລອງເຫນັວ່າ ເຄ ອ
ຂ່າຍສັນຍານອິນເຕີເນັດ 2.5G ພຽງພໍໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນ

ຈຸດພິກັດຂອງລົດ ຫາ ເຊີບເວີ ໂດຍບ່ໍເກີດການຕິດຂັດ, 
ແຕກຕ່າງຈາກບົດວິໄຈຂອງທ່ານ Orphomma et al. 

(2018) ແລະ ທ່ານອ ່ ນໆ . ທີ່ ໃຊ ີ້ໂມດູນ SIM900 ຫຼ  
ລະບບົເຄ ່ ອຂາຍສນັຍານມ ຖ ແບບ 3G ຫຼ  4G ທີ່ ສາມາດ 

ສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນໄດ ີ້ໄວກວ່າແຕ່ກໍໃຊ ີ້ພະລັງງານສູງຫຼາຍກວ່າເຊັ່ ນ
ກນັ. 
5.   ສະຫຼບ 
 ການພດັທະນາລະບບົຕດິຕາມ GPS ຂອງລດົດ ີ້ວຍ 

ໂມດູນ GPS Neo-6M ໃຊ ີ້ຮ່ວມກບັເສາົສນັຍານ ອາເທນັ
ນາ ໂມເດວ GPS/BD  ໂດຍໂຕປະມວນຜນົເປັນ ອາຣດູ໌
ໂນນາໂນ ປະກອບກບັການຂຽນໂປແກຼມ ໂຄດ ສ ີ້າງເງ  ່ອນ 

ໄຂການນໍາສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອຂ່າຍອິນເຕີເນດັ 2.5G. ຜົນ
ການທດົລອງສາມາດພດັທະນາລະບບົທີ່ ປະຢັດພະລງັງານ
ໄດ ີ້ດ ີແລະ ມປີະສດິທພິາບໃນການຮບັສນັຍານຈາກດາວ
ທຽມ, ຈາກຜນົການທດົລອງລະບບົສາມາດແຈ ີ້ງຈດຸພກິດັ
ໃຫມ່ສະເລ່ຍ 3.5s ພ ີ້ອມຈດຸພກິດັໃນອດັຕາຄາດເຄ ່ ອນບ່ໍ
ເກີນ ± 5m ສາມາດວັດຄວາມໄວຂອງອຸປະກອນໄດ ີ້ໃກ ີ້
ຄຽງກບັຄວາມໄວລດົຕວົຈິ່ ງໃນອດັຕາເຄ ່ ອນບ່ໍເກນີ ±5km/ 

h, ນອກນັ ີ້ນ ຈາກຜົນການທດົລອງການຈດັວ່າງເງ  ່ ອນໄຂ
ຂອງການເຮດັວຽກຂອງລະບບົໃນການສົ່ ງຂໍ ີ້ມູນຜ່ານເຄ ອ
ຂ່າຍອນິເຕເີນດັສາມາດເຮດັໃຫ ີ້ລະບບົປະຢັດພະລງັງານໄດ ີ້
, ຫຸຼດຜ່ອນພາລະຂອງແບດັເຕລີ ີແລະ ສາມາດຍ ດອາຍຸການ
ໃຊ ີ້ງານຂອງລະບບົໃຫ ີ້ໄດ ີ້ຍາວນານຂ ີ້ນອກີ.  
6.  ຂ ໍ້ຂັດແຍ່ງ 

 ຂ ີ້າພະເຈົ ີ້າໃນນາມຜູ ີ້ຄົ ີ້ນຄວ ີ້າວທິະຍາສາດ ຂໍປະຕິ 
ຍານຕົນວ່າ ຂໍ ີ້ມູນທັງໝົດທີ່ ມໃີນບົດຄວາມວິຊາການດັ່ ງ 
ກ່າວນີ ີ້ ແມ່ນບ່ໍມຂໍີ ີ້ຂດັແຍ່ງທາງຜນົປະໂຫຍດກບັພາກສ່ວນ
ໃດ ແລະ ບ່ໍໄດ ີ້ເອ ີ້ອປະໂຫຍດໃຫີ້ກບັພາກສ່ວນໃດພາກ 

ສ່ວນໜຶ່ ງ, ກໍລະນີມີການລະເມີດ ໃນຮູບການໃດໜຶ່ ງ 
ຂ ີ້າພະເຈົ ີ້າມຄີວາມຍນິດ ີທີ່ ຈະຮບັຜດິຊອບແຕ່ພຽງຜູ ີ້ດຽວ. 
7.  ເອກະສານອ້າງອີງ  
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