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บทคัดยอ 
 โครงงานเครื่องบอกพิกัดดวยระบบ GPS (Global Positioning System) ผานเครือขายระบบ 
GSM (Global System for Mobile Communications) จะเปนโครงงานสรางเครื่องบอกพกิัดดวย
ระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM ซ่ึงแยกพจิารณาไดดังนี ้

โครงงานสรางเครื่องบอกพิกัดดวยระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM แบงออกเปน 2 
สวนคือ สวนที่เปนภาคสงและสวนทีเ่ปนภาครับ โดยในสวนของภาคสงประกอบดวยเครื่องรับ
สัญญาณ GPS เปนตัวรับสัญญาณจากดาวเทียมเพื่อคํานวณหาคาพกิดัและมีชุดวงจร GPRS  ทํา
หนาที่เปนตัวสงขอมูลพิกัดที่ไดจาก GPS ไปใหกับเครือ่งผูใชบริการ (Mobile) ที่ภาครับผานทาง
เครือขายระบบ GSM โดยใชบริการ SMS ซ่ึงมีไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคมุการทํางานของ
ชุด GPRS รวมทั้งกระบวนการทํางานอื่นๆ ของภาคสง  และในสวนของภาครับกป็ระกอบไปดวย
โทรศัพทมือถือ(mobile)ที่จะทําหนาที่เปนตัวรับขอมูลจากภาคสงมาเก็บไว เพื่อแสดงสถานะวาอยูบน
ตําแหนงตามพิกัดบนแผนที่  
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บทที่1 
บทนํา 

 
1.1 กลาวนํา 

ปจจุบันในการขนสงสินคาจากรถบรรทุกนั้นอาจจะมีการทุจริตใดๆกบัสินคาหรือพสัดุ ซ่ึง
ในกรณีบริษัทที่เปนตนสังกดัของรถบรรทุกตองการตรวจสอบการเดินทางของรถบรรทุกหรือ
ตรวจสอบการทํางานของพนกังานขับรถวาระหวาง การเดินทางมีการออกนอกเสนทางที่บริษัทได
กําหนดไวหรือมีการทุจริตใดๆกับสินคาหรือพัสดุที่ได บรรทุกไปหรอืไม ในระหวางการเดนิทาง 
เชน เมื่อเห็นวารถหยุดนิ่งนานๆ ในตําแหนงที่ไมใชเปาหมายของการขนสง  ซ่ึงถือวาผิดปกติ
ก็จะสามารถรูตําแหนงเพื่อจะตรวจสอบวารถจอดเนื่องมาจากสาเหตุใดซึ่งอาจเกิดจาก
พนักงานขับรถทุจริตโดยแอบจําหนายสินคาของบริษัทในระหวางการเดินทาง เปนตน นอกจากนี้
บริษัทก็ยังสามารถติดตามตําแหนงของรถไดเมื่อรถถูกขโมยไปและพนักงานก็ยังสามารถแจงให
บริษัททราบตําแหนงของรถในกรณีที่รถเสียหรือเกดิเหตฉุุกเฉินอื่นๆ ขึ้นไดอีกดวย โดยการโทรไป
ยังเบอรโทรศัพทของ GPRS MODULE ระบบของอุปกรณกจ็ะทําการสงตําแหนงละติจูด,ลองติจูด
,เวลาและสถานะของGPS บนรถบรรทุกนั้นมาให 

ดังนั้นโครงงานนี้จึงไดทําการศึกษาระบบการบอกพิกดัตําแหนงดวยระบบ
ดาวเทยีม  GPS (Global Positioning System) การรับสงขอมูลผานเครือขายโทรศัพทเคลื่อนที่ใน
ระบบ GSM (Global System for Mobile Communications) และ SMS (General Packet Radio 
Services) การประมวลผลขอมูล การออกแบบชุดแสดงสถานะและการออกแบบชุดอุปกรณภาคสง  
ประกอบดวยอุปกรณระบุตาํแหนงดวยดาวเทียมคือชุดวงจร GPS อุปกรณรับสงขอมูลคือชุดวงจร 
GPRS อุปกรณประมวลผลขอมูลคือไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) เนื่องจากในปจจุบนั
การใชประโยชนจากระบบ GPS มีมากขึ้นเรื่อยๆ และการใหบริการระบบ SMS ก็มีรูปแบบการ
ใหบริการที่หลากหลายมากขึ้นเรื่อยๆเชนกัน สวนการใชงานอินเตอรเน็ตก็ทําใหการติดตอส่ือสารมี
ความสะดวกและรวดเรว็มากขึ้น ดังนั้นคณะทํางานจึงไดทําการศึกษาเกีย่วกับระบบตางๆ ที่กลาวมา
นี้เพื่อที่จะนํามาประยุกตใชงานรวมกนัใหเกิดประโยชนไดอยางสูงสุด เนื่องจากเครื่องบอกพิกดั
ดวยระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM ใชแบตเตอรี่ เปนแหลงจายพลังงานใหกับอุปกรณ
ทุกตัวบนบอรดของเครื่องสงตลอดเวลา จึงทําใหเครื่องบอกพกิดันี้มีประสิทธภิาพมากขึน้กวาเดิม 
เพื่อใหสามารถเปนตนแบบในการพัฒนาและประยุกตใช เพื่อเปนตนแบบในการพัฒนาชุด
อุปกรณใหมีขนาดเล็กกะทัดรัดลง สามารถใชงานไดสะดวกและมีประสทิธิภาพมากยิ่งขึ้นกวานี้ จน
นําไปสูการใชงานในระดับที่เปนเครือขายเฉพาะขององคกรความมั่นคงทีจ่ะสามารถทําใหทราบ
ตําแหนงของรถบรรทุกและติดตามตําแหนง  ของรถบรรทุกหรือตําแหนงของสิ่งตางๆที่ตองการได  
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1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 
 1) เพื่อศึกษาหลักการทํางานของระบบ GPS  

2) ศึกษาการใชงานและการประยุกตใชงานชุดวงจร GPS   
 3) เพื่อศึกษาหลักการทํางานของระบบ GSM 

4) ศึกษาการใชงานและการประยุกตใชงานชุดวงจร GPRS   
5) เพื่อศึกษาโปรแกรมควบคุมและการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอร     
     (Microcontroller) 
6) เพื่อศึกษาวธีิการสื่อสารขอมูลและการประมวลผลขอมูล 

 7) เพื่อศึกษาการใชงานระบบ GPS 
 8) เพื่อศึกษาหาความรูเพิ่มเตมิไดดวยตวัเองอยางมีประสิทธิภาพ  
  9) เพื่อนําความรูที่ไดจากการศึกษาจากภาคทฤษฎีของวชิาตาง ๆ ที่ไดศึกษามาปฏิบตัิและ  
                  ประยุกตใช  เพื่อสรางชิ้นงานขึ้นมาและสามารถนําไปใชงานจริงได 

  
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
 เนื่องจาก GPS มีขอจํากัดคือสามารถบอกตําแหนงไดเมื่ออยูนอกอาคารหรือในบริเวณกลางแจง
เทานั้นจึงทําใหโครงงานนี้สามารถทํางานไดอยางสมบูรณ โดยบอกตําแหนงไดอยางถูกตองเมื่อภาคสงอยู
ภายนอกอาคารหรือบริเวณที่เครื่องรับสัญญาณ GPS สามารถรับสัญญาณจากดาวเทียมไดอยางนอย 3 ดวง และ
เปนบริเวณที่การใหบริการของเครือขายโทรศัพทที่รับบริการอยู เปดใหบริการครอบคลุมเทานั้น 
  

1.3.1 ลักษณะงานตามขอบเขตของโครงงาน 
 1) ติดตั้งอุปกรณ GPS  
 2) ติดตั้งอุปกรณ GPRS 
 3) ควบคุมการทํางานของอุปกรณภาคสงดวยไมโครคอนโทรลเลอร 

  
1.3.2 การเลือกใชซอฟทแวร 

  การใชซอฟทแวรสําหรับโครงงานนี้ไดเลือกใชภาษาแอสแซมบลี เนื่องจาก
ภาษาแอสเซมบลีเปนภาษาระดับต่ําที่มีความใกลเคียงกับภาษาเครื่อง จึงมีความรวดเร็วในการ
ทํางานมากกวา มีความแนนอนทางดานเวลาและที่สําคญัสามารถใชเปน AT Command ได ซ่ึง
เหมาะสมที่จะนํามาใชกับบอรดของภาคสงเนื่องจากการทํางานของชุดวงจร GPRS จะทาํงานโดยใช AT 
Command  
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1.4 ขั้นตอนดําเนินงาน 
 1) ศึกษาตําราและคนหาขอมูล 
 2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงงานเพื่อวางแผนการจัดทาํโครงการ 
 3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
 4) ศึกษาการใชงานชุดวงจร GPS 

4) ศึกษาการใชงานชุดวงจร GPRS 
 5) จัดเตรยีมวสัดุอุปกรณและวัสดุตางๆ 
 6) ทดสอบการทํางานของ SMS 
 6) ทดสอบการทํางานของ GPS 
 7) เขียนโปรแกรมควบคุมฮารดแวรทดสอบการทํางานของภาคสงดวยไมโครคอนโทรล 
      เลอรโดยการสงขอมูลไปที่ผูใชบริการ 
 8) ประกอบในสวนแบตเตอรี่ เปนแหลงจายพลังงานใหกับอุปกรณ 

9) ทดสอบและแกไขการทํางานของโครงการ 
10) จัดทํารายงานของโครงการ 
11) สรุปและประเมินผล  

 
1.5 ผลท่ีคาดวาจะไดรับ 

1) ไดเรียนรูหลักการทํางานของอุปกรณตรวจจับตําแหนงระบบ GPS และหลักการทํางาน  
    ของอุปกรณสงขอมูล SMS  
2) ไดเรียนรูการเขียนโปรแกรมควบคุมและการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอร 
     (Microcontroller) 
3) ไดเรียนรูการทํางานของวงจรอิเล็กทรอนิกส 
4) ไดเรียนรูการสื่อสารขอมูลและการประมวลผลขอมูล 
5) ไดเรียนรูวธีิการใชงาน GPS 

 6) ไดเรียนรูการทํางานเปนทมีและไดนําความรูที่ไดจากการศึกษามาปฏิบัติและประยกุตใช 
                   งานจริง 
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บทที่ 2 

ความคาดหมายในการประยุกตใชโครงงาน 
 

 โครงงานเครื่องบอกพิกัดโดยใชระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM นี้เกิดขึ้นเนื่องจาก
ผูจัดทําโครงงานไดตระหนกัถึงความสําคัญของการขนสงสินคาจากรถบรรทุกนั้นอาจจะมกีาร
ทุจริตใดๆกับสินคาหรือพัสดุ จึงไดเกิดแนวความคิดที่จะจดัทําอุปกรณที่สามารถบอกตําแหนงของ
ตัวอุปกรณเองพรอมทั้งบอกสถานะตามที่ตองการได ดั้งนั้นจงึไดจัดทําเครื่องบอกพิกัดโดยใช
ระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM นี้ขึ้นมา 
 การทํางานของเครื่องบอกพิกัดนี้จะทาํงานโดยตัวเครื่องจะสงพิกัดโดยผาน
ระบบ  SMS แลวเมื่อใดก็ตามที่มีการโทรเขามายังGPRS MODULE ตัวเครื่องจะทําการสงขอมูลที่
ประกอบดวยรหัสที่แสดงถึงสถานะพรอมกับขอมูลพิกัดตําแหนงละติจดู,ลองติจูด,เวลาและสถานะ
ของGPS บนรถบรรทุกไปยังภาครับ เมือ่ภาครับไดรับขอมูลจะทําการประมวลผลขอมูล จะทําให
ทราบสถานะของภาคสงวาตรวจสอบการทํางานของพนกังานขับรถวาระหวาง การเดินทางมีการออก
นอกเสนทางทีบ่ริษทัไดกําหนดไวหรือมีการทุจริตใดๆกบัสินคาหรือพสัดุที่ได บรรทกุไปหรือไม 
โดยนําคาที่ไดมาระบุบนโปรแกรมดูตําแหนงวัตถุบนแผนที่ตางๆ 
 ดังนั้นผูจัดทําโครงงานจึงมีความคาดหมายวาโครงงาน นี้จะสามารถนําไปใชประโยชน
และสามารถประยุกตใชงานในภารกิจตาง ๆ ไดดังตอไปนี้ 
 
  

1. ติดตามตําแหนงของรถบรรทุกท่ัวไป ในกรณบีริษัทที่เปนตนสังกัดของรถบรรทุก
ตองการตรวจสอบการเดินทางของรถบรรทุกหรือตรวจสอบการทํางานของพนักงานขบัรถวาระหวาง 
การเดินทางมกีารออกนอกเสนทางที่บริษัทไดกําหนดไวหรือมีการทุจริตใดๆกับสินคาหรือพัสดุทีไ่ด 
บรรทุกไปหรอืไม ในระหวางการเดนิทาง เชน เมื่อเห็นวารถหยุดนิ่งนานๆ ในตําแหนงทีไ่มใช
เปาหมายของการขนสง  ซ่ึงถือวาผิดปกติก็จะสามารถรูตําแหนงเพื่อจะตรวจสอบวารถ
จอดเนื่องมาจากสาเหตุใด ซ่ึงอาจเกิดจากพนกังานขบัรถทุจริตโดยแอบจําหนายสินคาของบริษัท
ในระหวางการเดินทาง เปนตน นอกจากนี้บริษัทกย็ังสามารถติดตามตําแหนงของรถไดเมื่อรถถูก
ขโมยไปและพนักงานก็ยังสามารถแจงใหบริษัททราบตําแหนงของรถในกรณีที่รถเสียหรือเกิดเหตุ
ฉุกเฉินอื่นๆ ขึน้ไดอีกดวย  

2. ติดตามตําแหนงของรถทัวรขนสงผูโดยสาร ในกรณีนี้อาจคลายกับกรณีของการติดตาม
ตําแหนงของรถบรรทุกทั่วไป แตจะแตกตางกันที่บริษัทอาจจะนําตําแหนงของรถที่กําลังเดินทางอยู
มาตรวจสอบวาอยูหางจากสถานีขนสงเปนระยะทางเทาไหรและคํานวณวาเหลือเวลาอีกประมาณกี่
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นาทีรถจึงจะมาถึงสถานีขนสง แลวแจงใหผูโดยสารทราบเพื่อจะไดเตรียมตัวสําหรับการเดินทางได
ทัน โดยไมตองคอยพะวงวารถจะมาหรือยงั  

จากที่กลาวมาจะเห็นไดวาโครงงานในตอนที่ 1 นี้สามารถนําไปประยกุตใชงานใหเกิดประ 
โยชนไดมากมายขึ้นอยูกับความตองการของผูใช ซ่ึงจุดเดนของโครงงานจะอยูที่สามารถแจงสภาวะ
ฉุกเฉินพรอมกับแสดงตําแหนงของจุดทีเ่กิดเหตุฉุกเฉินนั้นได ทําใหการสงความชวยเหลือเปนไป
ดวยความรวดเร็วและทันตอเวลา 
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บทที่ 3 

ภูมิศาสตรเบื้องตน 
 
 เนื่องจากโครงงานนี้จะตองแสดงตําแหนงของเครื่องสงบนแผนที่ ซ่ึงอางอิงตําแหนงจาก
พิกัดทางภูมิศาสตร ดังนั้นเพือ่ที่จะใหเขาใจการทํางานของระบบมากขึน้จึงตองทําการศึกษาเกีย่วกบั
ภูมิศาสตรเบื้องตนดังนี้  
 
3.1 รูปทรงสณัฐานของโลก [1] 
 โลก (Earth) มีลักษณะเปนรูปทรงรี (Oblate Ellipsoid) คือมีลักษณะปองตรงกลาง ขั้ว
เหนือ-ใต แบนเล็กนอย แตพื้นผิวโลกทีแ่ทจริงมีลักษณะขรุขระ สูง ต่ํา ไมราบเรียบสม่ําเสมอ 
พื้นผิวโลกจะมีพื้นที่ประมาณ 509,450,000 ตารางกิโลเมตร มีเสนผาศูนยกลางทีศู่นยสูตร ยาว 
12,757 กิโลเมตร มีเสนผาศูนยกลางจากขั้วโลกเหนือถึงขั้วโลกใต 12,714 กิโลเมตร จะเห็นวา
ระยะทางระหวางแนวนอน (เสนศูนยสูตร) ยาวกวาแนวตั้ง (ขั้วโลกเหนือ-ใต) จากลักษณะดังกลาว
นี้  ทําใหไมสามารถใชรูปทรงเรขาคณิตอยางงายแสดงขนาดและรปูรางของโลกไดอยางถูกตอง 
ดังนั้นเพื่อความสะดวกตอการพิจารณารูปทรงสัณฐานของโลกและในกิจการของแผนที่ จึงมีการใช
รูปทรงสัณฐานของโลกอยู 3 แบบ คือ ทรงกลม (Spheroid), ทรงรี (Ellipsoid) และยอีอยด (Geoid) 
 ทรงกลม หรือสเฟยรอยด เปนรูปทรงที่งายที่สุดจึงเหมาะเปนสัณฐานของโลกโดยประมาณ 
ใชกบัแผนที่ทีม่ีมาตราสวนเล็กมีขอบเขตกวางขวาง เชน แผนที่โลก แผนที่ทวีป หรือ แผนที่อ่ืน ๆ ที่
ไมตองการความละเอียดถูกตองสูง 
 ทรงรี หรืออิลิปซอยด โดยทัว่ไปคือรูปที่แตกตางกบัรูปทรงกลมเพียงเล็กนอย ซ่ึงจะมี
ลักษณะใกลเคียงกับสัณฐานโลกจริงมากจงึเหมาะสําหรับใชเปนพืน้ผิวการรังวดัและแผนที่ที่ตองการ 
ความละเอียดถูกตองสูง  เชน แผนที่ระดับชมุชนเมือง แผนทีภู่มิประเทศมาตราสวนใหญทั่วไป 
แผนที่นํารอง เปนตน 
 ยีออยด เปนรูปทรงที่เหมือนสัณฐานจริงของโลกมากที่สุดเกิดจากการสมมุติระดบัน้ําใน
มหาสมุทรขณะทรงตัวอยูนิ่ง เชื่อมโยงใหทะลุไปถึงกนัทั่วโลก จะเกดิเปนพืน้ผิวซ่ึงไมราบเรียบ
ตลอด มีบางสวนทียุ่บต่ําลง บางสวนสูงขึ้น ขึ้นอยูกับความหนาแนนและแรงโนมถวงของโลก ทุกๆ 
แนวดิ่ง (Plumb Line) จะตั้งฉากกับยีออยด ยีออยดมีบทบาทสําคัญในการรังวัดชั้นสูง (Geodesy) แต
กลับไมมีบทบาทโดยตรงกับวิชาการแผนที ่นอกจากจะใชในการคํานวณแผนที่ประกอบกับรูปทรงร ี
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รูปท่ี 3.1 ภาพตัดขวางแสดงพื้นผิวภมูิประเทศ เอลลิปซอยด และ ยีออยด ของรูปโลก 
 
3.2 ความรูพื้นฐานเกี่ยวกับภมิูศาสตรโลก [1] 
 ลักษณะรูปทรงสัณฐานของโลกมีลักษณะกลมแบบ Spheroid แตในทางปฏิบัติเราถือวา
โลกมีลักษณะทรงกลมทางเรขาคณิต ดังนัน้ระบบพิกดัภมูิศาสตรของโลกจึงมีสวนประกอบตอไปนี้ 
 3.2.1 เสนวงกลมใหญ (Great Circle) คือ เสนรอบวงที่เราลากผานไปรอบผิวโลกโดยผานที่
ศูนยกลางวงกลม แลวบรรจบมาเปนวงกลม เรียกวา “วงกลมใหญ” ตัวอยางเชน เสนศูนยสูตร เสน
เมริเดียนที่อยูตรงขามกัน เสนแบงเขตมืด-สวาง 
 3.2.2 เสนวงกลมเล็ก (Small Circle) คือ เสนรอบวงที่เราลากผานไปรอบผิวโลกโดยไมผาน
ที่ศูนยกลางวงกลม แลวบรรจบมาเปนวงกลม ตัวอยางเชน เสนขนาน 
 3.2.3 เสนศูนยสูตร (Equator) คือ เสนที่ลากผานศูนยกลางวงกลมในแนวตะวนัออกและ
ตะวนัตก โดยจุดเริ่มตนของเสนที่ 0 องศา ทางตะวนัออก ซ่ึงเปนวงกลมใหญวงหนึ่งเชนกัน 
 3.2.4 เสนเมริเดียน (Meridians) คือเสนที่ลากผานศนูยกลางวงกลมในแนวเหนอืและใต 
โดยลากเชื่อมระหวางจุดขัว้โลกเหนือ และขั้วโลกใต 
 3.2.5 เสนเมริเดียนปฐม (Prime Meridian) คือเสนเมริเดียนที่ลากผานหอดูดาวที่ตําบล
กรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ ใชเปนเสนหลักในการกําหนดคาลองติจูด ซ่ึงกําหนดใหมลีอง
ติจุดเปนศนูย ถาถือตามขอตกลงนานาชาต ิ ค.ศ. 1884 จะเรียกวา เสนเมริเดียนกรีนิช (Greenwich 
Meridian) ก็ได 
 3.2.6 เสนขนาน (Parallels) คือเสนที่ลากขนานกับเสนศนูยสูตร หรือ วงกลมเล็ก 
 3.2.7 ละติจูด (Latitude) หรือ เสนรุง คือ ระยะทางเชิงมมุที่วัดไปทางเหนือและใตของเสน
ศูนยสูตร นับจาก 0 องศาไปทางเหนือและทางใต 90 องศา 
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3.2.8 ลองกิจูด (Longitude) หรือเสนแวง คือ ระยะทางเชิงมุมที่วัดจากเมริเดียนปฐมซึ่งถือที่ 
0 องศา ตําบลกรีนิชเปนหลัก วัดไปทางตะวนัออก 180 องศาตะวนัออก และทางตะวันตก 180 องศา
ตะวนัตก 

3.2.9 อะซิมุท (Azimuth) เปนวิธีการที่คดิขึ้นมาเพื่อใชในการบอกทศิทาง คือวัดขนาดของ
มุมทางราบที่วดัจากแนวทิศเหนือหลักเวยีนตามเข็มนาฬกิามาบรรจบกบัแนวเปาหมายที่ตองการมุม 
ทิศอะซิมุทนี้จะมีคาตั้งแต 0 – 360 องศา และเมื่อวัดมุมจากเสนฐานทิศเหนือหลักชนดิใด กจ็ะเรยีก
ตามทิศเหนือหลักนั้น เชน อะซิมุทจริง, อะซิมุทกริด, อะซิมุทแมเหล็ก 

 
รูปท่ี 3.2 แสดงลักษณะการเอียงของแกนโลก 

 
รูปท่ี 3.3 แสดงเสนศูนยสูตร เสนขนาน เสนเมริเดียน และเสนเมริเดยีนเริ่มแรก 

3.3 การแบงเสนละติจูด (Latitude) และเสนลองกิจูด (Longitude) [2]   
 การแบงเสนละติจูดกับเสนลองกิจูดนัน้แบงไดดังนี ้
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 3.3.1 เสนลองกิจูดที่ลากจากขั้วโลดเหนือผานเมืองกรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ มา
ตามพื้นผิวพภิพไปยังขัว้โลกใต ทางสากลถือวาเปนเสนสมมติศูนยกําเนดิ (เสน 0) 
 3.3.2 เสนลองกิจูดจะถูกแบงไปทางทิศตะวันออก 180 เสน และแบงไปทางทิศตะวนัตก 
180 เสน เสน 0 จะเริ่มจากเมืองกรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ หางกันเสนละ 1 เสน 180 
ตะวนัออก กับเสน 180 ตะวนัตก คือเสนเดียวกัน ดังรูปที่ 2.5.1 
 3.3.3 แบงเสนละติจูด โดยการนับออกจากเสนศูนยสูตร (Equator) ซ่ึงเปนเสนสมมติแบง
กึ่งกลางโลกตามขวาง ไปทางเหนือ 90 เสน หางกันเสนละ 1 เรียกวา เสนละติจดูเหนือและเสน
ละติจูดใต ดังรูปที่ 2.5.2 
 จุดพิกดัภูมิศาสตรยังบอกระยะเวลาที่แตกตางกันของตําบลตาง ๆ โดยอาศัยการคํานวณจาก
เสนลองกิจูดทีต่างกันตามพกิดัภูมิศาสตรดงันี้ 

 
          
              รูปท่ี 3.4 การแบงเสนละติจูด        รูปท่ี 3.5 การแบงเสนลองกิจูด 
 
 
3.4 การคํานวณพิกัดยีออเดติคระหวางจุดสองจุด [3] 
 การคํานวณคาพิกัดของผลตาง ของสามเหลี่ยมหรือวงรอบ ในทีน่ี้จะเปนการคํานวณพิกัดยี
ออเดติก (Geodetic Coordinate) หรือพกิัดภูมิศาสตร บางทีเรียกวา Spheroid Coordinate การ
คํานวณพิกัดนีถ้าเปนสามเหลี่ยม มุมของสามเหลี่ยมจะตองเปน Spherical Angle และระยะจะเปน
ระยะยีออเดตกิหรือระยะบนผิวทรงรี (Spheroidal Distance) ซ่ึงอางอิงโดยใชระดับน้ําทะเลปาน
กลางแทน แตในทางปฏิบัตกิารคํานวณระยะจะเปน Plane Distance ซ่ึงจะตองคํานวณตามวิธีการจงึ
จะไดคาถูกตอง 
 เมื่อทราบคาพิกัดภูมิศาสตรของจุดสองจุด  และเมื่อตองการจะทราบวา จุดสอง
จุดนี้มีระยะทางหางกันเทาไหร โดยที่ระยะทางที่หางกันนั้นมีคาไมเกิน 12 กิโลเมตร  สามารถใช
สูตรของ Gauss Mid Latitude Formula for short line ไดคอื 
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b       
a = กึ่งแกนสัน้ของโลก 

    a  b = กึ่งแกนยาวของโลก 
      e = Frist eccentricity 
 
 
 
     A    
                                                                                                             =?km  
 
          B 
 

รูปท่ี 3.6 คากึ่งแกนโลกและระยะหางระหวางจุดสองจุด 
 
 
φ1 = ละติจูดของจดุ A 
φ2 = ละติจูดของจดุ B 
λ1 = ลองกิจูดของจดุ A 
λ2 = ลองกิจูดของจดุ B 
∆φ = |φ2 - φ1| 
∆λ = |λ2 - λ1| 
φm = (φ1+φ2)/2 

Mm =  
2

2 2 3/ 2

(1 )
(1 sin )

a e
e mφ

−
−

 

Nm = 2 2 1/ 2(1 sin )
a

e mφ−
 

tan(z) = * *cos
*

Nm m
Mm

λ φ
φ

∆
∆

 

S1 = *
cos( )

Mm
z
φ∆ °  

S2 = *
sec( )*sin( )

Nm
m z

λ
φ

∆ °  
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S = (S1+S2)/2 
 
 
คาคงที่ทรงกลมโลก (Spheroidal Distance) 

 
ตารางที่ 3.1 คาคงที่ทรงกลมโลก (Spheroid Distance) 

 

คาคงที ่ Everest Spheroid 
(ใชในประเทศไทย) 

WGS84 (GRS1980) Spheroid 
(International) 

a = กึ่งแกนยาวของโลก 6377276.345 เมตร 6378137 เมตร 
b =กึ่งแกนสั้นของโลก 6356075.413 เมตร 6356752.3 เมตร 
e2 =(a2 – b2)/a2 0.006637846630 0.006694384442 
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บทที่ 4 
ระบบหาพิกัดบนพื้นโลก GPS (Global Positioning System) 

 
 ระบบหาพกิัดบนพื้นโลกจีพเีอส เปนสวนสําคัญที่สุดของโครงงานนี้เนื่องจากเปนตวับอก
คาพิกัดซึ่งเปนขอมูลหลักที่จะตองทําการสงไปใหกับเครือ่งผูใหบริการเพื่อโชวตําแหนงตอไป ดังนั้น 
จึงไดทําการศกึษารายละเอียดเกีย่วกับระบบหาพิกดับนพืน้โลกจีพีเอส ดังนี ้
 
4.1 GPS คืออะไร [4] 
 GPS ยอมาจาก Global Positioning System คือระบบที่ระบุตําแหนงทุกแหงบนโลกจาก
กลุมดาวเทยีม 24 ดวงที่โคจรอยูรอบโลก ซ่ึงถาเรามีอุปกรณรับขอมูลติดตั้งอยูจะทําใหสามารถ
แสดงตําแหนงนั้นอยางแมนยํา 
 
4.2 สวนประกอบของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GPS [5] 
 โดยทั่วไปเครื่องรับสัญญาณดาวเทยีม (Receiver) ประกอบดวย 3 สวนคือ 

 
 

รูปท่ี 4.1 แสดงสวนประกอบของระบบดาวเทียม GPS 
 
 4.2.1 ตัวเคร่ือง (Body) ลักษณะตวัเครื่องทีเ่ราใชงานอยูม ี2 ลักษณะ คือ 
  1) ตัวเคร่ืองแบบสําเร็จรูป  เปนลักษณะของเครื่องที่พรอมใชงานแลว  
คือจะมีจอแสดงผลในตัวเองเลย คาละติจูดและลองกจิูดที่ไดจะแสดงไวบนจอภาพของตัวมันเอง
เลย ซ่ึงมีขายในทองตลาดมากมายหลายรุน โดยบางรุนที่มีราคาแพงขึ้นจะมีโปรแกรมแสดงแผนที่
ในตวั เองเลย ซ่ึงยิ่งทําใหการใชงานมีความสะดวกมากยิง่ขึ้น 
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รูปท่ี 4.2 ตัวเครื่องแบบสําเรจ็รูป 

 
  2) GPS Module เปนลักษณะของชุดวงจร GPS ที่มีเฉพาะในตัวโมดลูเทานั้น ซ่ึง
มันเปนสวนทีป่ระมวลคาของขอมูลตาง ๆ ที่รับมาจากดาวเทียม GPS ซ่ึงในการจะนาํขอมูลที่ไดรับ
การประมวลผลมาใชนั้นจําเปนที่จะตองติดตั้งสวนประมวลผลเพิ่มเติมเขาไป  ซ่ึงอาจจะ  
เปนคอมพิวเตอร  PC หรือ  Notebook ที่มีโปรแกรมแผนที่อยู  คาที่ไดจากชุดวงจรก็จะ
สามารถนํามาแสดงบนแผนที่ได ซ่ึงเปนชุดวงจร GPS ที่นํามาใชงานในโครงงานนี ้

 
 

รูปท่ี 4.3 ลักษณะชดุวงจร GPS  
 
4.2.2 สวนใหพลังงาน (Power Supply)  
 ใชแบตเตอรีแ่บบกระแสตรง 9 โวลต 
4.2.3 สวนสายอากาศ (Antenna) 
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รูปท่ี 4.4 ลักษณะสายอากาศชุดวงจร GPS   
 
4.3 การทํางานของ GPS [5], [6] 
 หลักการพื้นฐานของ  GPS เปนเรื่องงายๆ  แตอุปกรณของเครื่องมือถูกสรางขึ้น
ดวยวิทยาการขั้นสูง  การทํางาน  GPS คือ  
 4.3.1 หลักพื้นฐานของ GPS: Satellites Triangulation 
 หลักการ : ดาวเทียม GPS ทุกดวงมีรหัสประจําตัว ทําใหเครื่องรับสัญญาณ GPS รูวากําลัง
รับสญัญาณจากดวงไหน เลขที่เห็นบน Satellite View ก็คือเลขประจําตัวของดาวเทยีมนั่นเอง 
ดาวเทยีม Navstar GPS ที ่DoD (Department of Defense-กระทรวงกลาโหมอเมริกัน) ปลอยข้ึนไป
นั้นมีทั้งหมดอยางนอย 24 ดวงที่กําลังใชงานอยู ในจํานวนนี้มีดาวเทียมสํารองสามดวง อยาแปลกใจ
ที่เห็นเลขประจําดาวเทียมเกนิ 24 ทั้งนี้เพราะดวงแรกนัน้ถูกยิงขึ้นไปตั้งแตป 1978 แตละดวงมีอายุ
การใชงาน 10 ป ดวงหลัก ๆ ที่มีเลขมาก ๆ เปนดวงทีป่ลอยข้ึนไปชดเชยดาวเทยีมที่หมดอายไุป 
ดาวเทยีม GPS ไมอยูกับที่ แตละดวงโคจรรอบโลกครบ 1 รอบทุก 12 ช่ัวโมง มีการกําหนดวงโคจร
ใหดาวเทยีมทัง้ 24 นี ้ครอบคลุมกระจายอยูทั่วโลกไมวาจะเปนเวลาใด ณ ตําแหนงใดตําแหนงหนึง่
บนผิวโลก จะมีดาวเทียมอยูเหนือเสนขอบฟาอยางนอยส่ีดวงคอยสงสัญญาณนําทางแกเครื่องรับ 
GPS โดยเราอาศัยตําแหนงของดาวเทยีมในอวกาศเปนจดุอางอิง แลววัดระยะจากดาวเทียม 4 ดวง 
และใชหลักการทางเรขาคณิตในการคํานวณหาตําแหนงบนพื้นโลก 
 เครื่องรับ GPS จะสามารถบอกตําแหนงไดนั้นจําเปนตองเห็นดาวเทยีมอยางนอยสามดวง 
และจะสามารถบอกความสูงไดก็ตอเมื่อเห็นดวงที่ส่ี โดยถามีดาวเทยีมสี่ดวงจะไดขอมูลในสี่มิติคือ 
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X,Y,Z,T ซ่ึงจะทําใหแมนยํามาก และถายิง่เห็นดาวเทยีมเยอะขึ้นก็ยิ่งทาํใหสามารถบอกตําแหนงได
แมนยําขึน้ นอกจากนีแ้ลวตาํแหนงของดาวเทียมที่รับไดในขณะนัน้ก็มคีวามสําคัญดวย โดยความ
แมนยําจะมากขึ้นเมื่อเราไดรับสัญญาณจากดาวเทยีมที่อยูตําแหนงกระจายไขวกันมาก ๆ ไมกระจุก
ตัว ถาเครื่องรับ GPS มี Satellite View ดาวเทียมวงในที่เห็นจะเปนดาวเทียมที่อยูเหนอืหัวเราเปนมมุ
เงย 45 องศา วงนอกจะเปนระดับเหนือเสนขอบฟาเล็กนอย ดาวเทียมที่อยูบริเวณวงในจะใหความ
เขมของสัญญาณมากที่สุดเพราะอยูเหนือหัวซ่ึงมีระยะทางที่ใกลกวาและโอกาสที่จะโดนบังมีนอย 
สวนดาวเทียมที่เห็นอยูบริเวณวงนอกจะอยูหางไกลกวา สัญญาณที่ไดรับจะมีความเขมนอยกวา แต
ดาวเทยีมบริเวณวงนอกนีแ้หละที่ใหความแมนยํามากกวาดวยเหตุผลที่กลาวมาแลว 
 4.3.2 การวัดระยะทางระหวางเครื่องรับ GPS กับดาวเทียม GPS 
 โดยการวัดระยะเวลาที่คล่ืนวิทยใุชในการเดินทางจากดาวเทียมสูเครื่องรับใชเวลาเดนิทาง
ของคลื่นวิทย ุ
 
 
คล่ืนวิทยุ : ความเร็ว=186,000 ไมลตอนาที 

4.3.3 การวัดระยะเวลาที่คล่ืนวิทยุใชในการเดินทางของ GPS 
จะตองใชนาฬกิาที่แมนยํามาก ถา PRN CODE จากดาวเทียมมีขอมลูเวลาที่คล่ืนเริ่มออก

เดินทางจากดาวเทียมเมื่อคล่ืนสัญญาณจากดาวเทียมและคลื่นสัญญาณจากเครื่องรับ  
GPS มี  Synchronize และจะตองใช Atomic Clock ในการวัดเวลา สวนเวลาที่ใชในการเดินทางจะ
ส้ันมากประมาณ 0.06 วินาที คือ เวลาของเครื่องรับ GPS ×เวลาของดาวเทียม สวนการบอกตําแหนง 
GPS ยังเปนเวลาที่มีความแนนอนถึง 10 นาโนวินาทีหรือดีกวา 
 
4.4 คล่ืนสัญญาณดาวเทียม GPS 
 4.4.1 รหัสคล่ืนพาหะ (Carrier Code) มีอยู 2 ความถี่คือ 
 - L1 Code ซ่ึงมีความถี่ 1575.42 MHz 

- L2 Code ซ่ึงมีความถี่ 1227.6 MHz 
4.4.2 Pseudo Random Noise Code ประกอบดวย 
- C/A Code (Coarse / Acquisition Code) ซ่ึงมีความถี่ 1.023 MHz 
มีการมอดูเลตกับคลื่นพาหะ L1 รูปแบบของคลื่น (Pattern ของ 0,1) มีการซ้ํากันทกุ 1023 

bits รูปแบบของคลื่นจากดาวเทียมแตละดวงมีลักษณะเฉพาะตวัไมซํ้ากัน มักใชในกิจการของ
พลเรือน (Standard Positioning Service) 

- P-Code (Precision Code) ซ่ึงมีความถี่ 10.23 MHz 

สูตร : ระยะทาง = ความเร็ว×เวลาที่ใชเดินทาง 
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มีการมอดูเลตกับคลื่นพาหะ L1 และ L2 มีการเขารหัสเปนแบบ Y-code ใน Anti-Spoofing 
mode เครื่องรับจะตองมีอุปกรณในการถอดรหัส Y-code จึงจะสามารถเขารหัสไดจะใชในกิจการ
ทางทหาร (Precision Positioning Service: PPS) ผูที่ใชจะตองไดรับการอนุญาตจากรัฐบาลสหรัฐฯ 
กอน 

-Navigation Code ซ่ึงมีความถี่ 50 Hz 
มีการมอดู เลตกับคลื่นพาหะ  P-Code และ  C/A Code มีขอมูลวงโคจรของ

ดาวเทียม  (Ephemeris) การปรับแกเวลา (Clock Correction) และขอมลูอ่ืน ๆ ของระบบ 

 
รูปท่ี 4.5 GPS Satellite Signals 

 
 
4.5 การอานคาขอมูลจาก GPS โมดูล [7], [8] 
 การอานคาขอมูลจากเครื่องรับสัญญาณ GPS (GPS Module Receiver) ผานพอรทอนุกรม 
(Serial Port) เราจะใชมาตรฐานของ NMEA (The National Marine Electronics Association) เปน
มาตรฐานในการอานขอมูล ซ่ึง NMEA เปนมาตรฐานที่ยอมรับในการสงขอมูล Marine Electronics 
ไปยังเครื่องคอมพิวเตอรหรืออุปกรณอ่ืน ๆ ขอมูลที่เครื่องรับสัญญาณ GPS สงมาจะประกอบดวย 
PVT (Position, Velocity, Time) ซ่ึงขอมูลที่สงมาจะมีลักษณะเปนไลนเรียกวา Sentence มาตรฐาน
ของแตละ Sentence จะขึ้นอยูกับอุปกรณแตละรุนหรือบริษัทแตจะมีลักษณะทีเ่ปนมาตรฐานของ 
NMEA และทกุ ๆ ประโยค NMEA จะตองมีอักษรขึ้นตน (Prefix) เปนการกําหนดชนิดของประโยค 
NMEA สําหรับเครื่องรับ GPS จะมีอักษรขึน้ตนดวย GP อ่ืน  ๆ คือ LC=Loran-C receiver, OM=Omega 
Navigation receiver, II=Integrated Instrumentation (eg. AutoHelm Seatalk system)  
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ขอกําหนดของประโยค NMEA โดยทั่วไปมีดังนี ้
 - ในแตละประโยค NMEA จะตองขึ้นตนดวยเครื่องหมาย $ กอน prefix 
 - แตละประโยค NMEA จะตองมีความยาวไมเกิน 80 อักขระ 
 - รายการของขอมูลจะถูกแยกดวยเครื่องหมายคอมมา (,) 
 - ขอมูลจะมีลักษณะเปนรหสั ASCII 
 - ขอมูลจะเปลีย่นแปลงตามความเที่ยงตรงที่บรรจุอยูในขอความ 
 - มีการ Checksum ที่ทาย Sentence ซ่ึงอาจจะเช็คหรือไมเช็คโดยหนวยการอานขอมูล 
 - การ Checksum ประกอบดวยเครื่องหมาย * และ อีก 2 ตวัเลขฐาน16 (HEX) แสดงการ   
                Exclusive OR ของอักขระทั้งหมด 
 
 การเชื่อมตอ ฮารดแวร ของชุดอุปกรณ GPS จะเปนการเชื่อมตอแบบอนุกรม โดยใช RS-
232 เชื่อมตอกับคอมพิวเตอรทั่วไปเราตองการสายนําสัญญาณเพียง 2 เสน คือสงเสนที่สงขอมูลออก
จาก GPS และ Ground มีเพียงบางกรณีเทานั้นที่จะใชสายเสนที่ 3 ในการรับขอมูลจากอุปกรณอ่ืน ๆ 
เขาตัว GPS module ความเร็วในการสงขอมูลจะมีการปรับไดตามมาตรฐานโดยสวนใหญที่พบเหน็
กันทั่วไปคือแบบ  0183[4800 baud rate,8 bits of data, no parity,และ 1 stop bit] ซ่ึงจะทวนสัญญาณ
ทุก ๆ 1 วินาที เราสามารถใชมาตรฐานอื่น ๆ ก็ไดหากเราตองการอัตราการสงขอมูลที่สูงหรือต่ํากวา
นี้ เชน แบบ 0180 และ 0182[1200 baud rate,8 bits of data, no parity,และ 1 stop bit]  
 

4.5.1 NMEA Sentence [7], [8] 
 คําขึ้นตนของประโยค NMEA คือชนิดของขอมูลเพื่อกําหนดสวนอื่นของประโยค NMEA 
โดยแตละชนดิของขอมูลจะถูกกําหนดโดยมาตรฐานของ NMEA เชนประโยค GGA จะใชในการ
เจาะจงขอมูลที่สําคัญ เชนพิกัดของ GPS module ในประโยคอื่น ๆ อาจจะมกีารบอกขอมูลใน
ลักษณะคลาย ๆ กัน ชนิดขอมูลของประโยค NMEA ใน GPS -module ที่สําคัญมีดังนี้ 
 
$GPGGA 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPGGA,123519,4807.038,N,01131.000,E,1,08,0.9,545.4,M,46.9,M,,*47 
จะมีความหมายดังตอไปนี ้
 
GGA   Global Positioning System Fix Data (เจาะจงขอมูลที่สําคัญ)  
123519   Fix taken at 12:35:19 UTC   
4807.038, N  ละติจูด (Latitude) 48 องศาเหนือ 07.038 ลิปดา  
01131.000, E  ลองกิจูด (Longitude) 11 องศาตะวนัออก 31.000' ลิปดา   
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1=กําหนดคณุภาพ : 0 = ผิดพลาด 
1 = GPS fix (SPS) 
2 = DGPS fix 
3 = PPS fix 
4 = เวลาจริงของ Kinematics 
5 = ทศนิยม RTK 
6 = ประมาณการ (คํานวณการสิ้นสุด) 
7 = ควบคุม input 
8 = Simulation 

08   จํานวนของดาวเทียมที่มกีารติดตาม 
0.9   ความเทียงตรงของตําแหนงในแนวดิ่ง 
545.4, M  ความสูงเหนือระดับน้ําทะเล (เมตร) 
46.9, M   ความสูงเหนือระดับน้ําทะเล ทรงกลมของโลกแบบ WGS584 (เมตร) 
*47   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPGSA 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPGSA,A,A,3,04,05,,09,12,,,24,,,,,2.5,1.3,2.1*39 จะมีความหมาย
ดังตอไปนี ้
GSA   ขอมูลดาวเทียมทั้งหมด 
A   เลือกโดยอัตโนมัติ 2D หรือ 3D fix (M = ควบคุมเอง)  
3   3D fix – คาประกอบดวย:1= no fix 

2= 2มิติ (2D fix) 
3= 3มิติ (3D fix) 

04, 05…  รหัส PRNs ของดาวเทยีมถูกใชเพื่อการกําหนด (fix) (ในอวกาศใช 12) 
2.5   PDOP (ความเที่ยงตรง) 
1.3   ความเที่ยงตรงในแนวราบ (HDOP) 
2.1   ความเที่ยงตรงในแนวดิ่ง (VAOP) 
*39   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPRMC 
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ขอมูลที่เปนประโยค 
$GPRMC,123519,A,4807.038,N,01131.000,E,022.4,084.4,23394,003.1,W*6A จะมีความหมาย
ดังตอไปนี ้
RMC   บอกขอมูลที่เล็กที่สุดของ GPS  
123519   กําหนดการกระทําที่เวลา 12:35:19 UTC 
 A   สถานะ A= ทํางาน หรือ V= เฉย 
4807.038, N  ละติจูด 48 องศาเหนือ 07.038 ลิปดา 
01131.000, E  ลองกิจูด 11 องศาตะวนัออก 31.000 ลิปดา 
22.4   ความเร็วบนพืน้โลก (knots) 
84.4   มุมของติดตามดาวเทยีมในหนวยองศา 
23394   วันที่ 23 เดือน 3 (มีนาคม) ป ค.ศ. 1990 
003.1, W  การเปลี่ยนแปลงของสนามแมเหล็ก 
*6A   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ  
 
$GPGSV 
ขอมูลที่เปนประโยค $GGSV,2,1,08,01,40,083,46,02,17,308,41,12,07,344,39,14,22,228,45*75 จะ
มีความหมายดงัตอไปนี ้
GSV   ขอมูลดาวเทียมซึ่งมีรายละเอียดมาก 
2   จํานวนของประโยคสําหรับขอมูลทั้งหมด 
1   ประโยคที่ 1 ของ 2 
08   จํานวนของดาวเทียมที่รับได 
01   จํานวนดาวเทยีม PRN 
40   มุมเงย (evaluation), องศา 
083   มุมกวาด (azimuth), องศา 
46   คา SRN – ยิ่งสูงยิ่งด ี

สําหรับ 4 ดาวทียมขึ้นไปตอ 1 ประโยค 
*75   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPGLL 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPGLL,4916.45,N,12311.12,W,225444,A,*31 จะมีความหมายดังตอไปนี ้
GLL   ตําแหนงทางภมูิศาสตร, ละติจูดและลองกจิดู 
4916.45, N  ละติจูด 49 องศาเหนือ 16.45 ลิปดา 
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12311.12, W  ลองกิจูด 123 องศาตะวนัตก 11.12 ลิปดา 
225444   กําหนดคาที่เวลา UTC 22:54:44 
A   ขอมูลทํางาน หรือ V (เฉยไมทํางาน) 
*31   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPVTG 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPVTG,054.7,T,034.4,M,005.5,N,010.2,K จะมีความหมายดงัตอไปนี ้
VTG   การติดตามวงโคจรดาวเทยีม และ ความเร็วบนพื้นโลก 
054.7, T   ผลการติดตามวงโคจรดาวเทยีม 
034.4, M  ผลการติดตามวงโคจรดาวเทยีมแบบแมเหล็ก 
005.5, N  ความเร็วบนพืน้โลก, หนวยน็อต (knots) 
010.2, K  ความเร็วบนพืน้โลก, กิโลเมตรตอช่ัวโมง  
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บทที่ 5 
SMS 

 
ในการสงขอมลูพิกัดตําแหนงจากเครื่องสงไปยังเครื่องคอมพิวเตอรผูใหบริการของโครงงาน

นี้ไดใชการสงขอมูลแบบเอสเอ็มเอสโดยใช ชุดวงจรจีพีอาร เอสเปนเครื่องสงขอมูล  ดั้ง
นั้นเพื่อความเขาใจมากขึ้นจึงจะขอกลาวรายละเอียดเกี่ยวกับเอสเอ็มเอสดังนี ้

 
5.1 SMS คืออะไร [14] 

 

 
 
   5.1 โครงสรางระบบ SMS 
SMS ยอมาจากคําวา Short Message Service หรือเปนบริการสงขอความสั้นๆ ลักษณะการ

ใชงานจะคลายกับการสงอีเมลล แตจะสามารถสงขอความไดไมเกนิ 160 ตัวอักษรผานทาง
โทรศัพทมือถือ  
5.2 จุดเดนของบริการSMS 
คือสามารถสงไปยังผูรับโดยไมตองกังวลวาพื้นที่ของผูรับจะมีสัญญาณหรือไมในขณะนั้น หากทาง
ปลายทางไมมสัีญญาณระบบ SMS นี้จะเก็บขอมูลไวจนกวาปลายทางมีสัญญาณทางระบบจึงจะทาํ
การสงขอมลูไปในทันท ี นอกจากนีแ้ลว SMS ยังสามารถสงขอความที่ไดรับมาตอไปยังหมาย 
เลขอื่นๆไดอยางไมจํากัดอกีดวย  
5.3วิวัฒนาการของการสงSMS 
  เปนที่ทราบกันดีอยูแลววาประเทศตะวันตกนั้นเปนผูพฒันาโทรศัพทมือถือขึ้น ฉะนั้นในยุคแรก ๆ 
ก็จะมแีต 
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การสงความเปนภาษาอังกฤษเทานั้น แตถึงกระนั้นก็ยังมกีารคิดคนวิธีการสงขอความรูปแบบใหมๆ 
ไมวา 
จะเปนการใชสัญลักษณตาง ๆ ที่อยูในเครื่อง มาทําเปนตัวการตนู หนาคนทีแ่สดงอารมณตาง ๆ 
(Emoticon ) 
และเริ่มมีการใช “คํายอ” เพือ่เปนการประหยัดเนื้อที่ในการสง SMS (SMS Abbreviation) ที่สงได
เพียง 
160 ตัวอักษร ตอการสง 1 คร้ัง จนเปนที่นยิมกับผูใชมือถือทั่วไป 
 
5.4 ชุดวงจรจพีีอารเอส (GPRS Module) 
 ชุดวงจรจพีีอารเอสเปนลักษณะของ GPRS ที่มีเฉพาะตวัโมดูลเทานั้น โดยความสามารถใน
การทํางานสามารถทํางานไดเทียบเทากับโทรศัพทรุนที่สามารถเชื่อมตอ GPRS ไดทุกอยาง เชน 
โทรออก รับสายเขา สง SMS เปนตน แตเนื่องจากตวั GPRS เปนเพียงตัวโมดูลเทานัน้ ดังนั้นการที่
จะใชงานดังตวัอยางทีก่ลาวมาไดจะตองนาํฮารดแวรอ่ืนๆ มาเชื่อมตอกับตัวโมดูลเอง และตองเขียน
คําสั่งควบคุมการทํางานใหกับตัวโมดูลดวย AT Command ตัวโมดูลจึงจะสามารถทํางานได ซ่ึง
โมดูลตัวนี้ไดออกแบบมาเพือ่ใหสามารถทํางานรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยเฉพาะอยูแลว 
ดั้งนั้นจึงสามารถใชไมโครคอนโทรลเลอรควบคุมการทํางานของตัวโมดลูนี้ไดดงัที่ไดใชในโครงงานนี ้
                  
 

                           
 

รูปท่ี 5.2 ลักษณะโมดูล GPRS ที่ใชในโครงงานนี ้
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รูปท่ี 5.3 ลักษณะสายอากาศของ GPRS Module 
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บทที่ 6 

ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) 
 
 เนื่องจากการทํางานของอุปกรณตางๆในโครงงานนี้ใชไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัว
ควบคุมการทํางาน ดังนั้นจึงจะขอกลาวรายละเอียดเกีย่วกับไมโครคอนโทรลเลอรดังตอไปนี ้
6.1 อะไรคือไมโครคอนโทรลเลอร [15] 
 6.1.1 ความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร 
 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) เปนชื่อของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสแบบหนึ่งที่
รวมเอาหนวยประมวลผล หนวยคํานวณทางคณิตศาสตรและลอจิก วงจรรับสัญญาณอินพุต วงจร
ขับสัญญาณเอาตพุต หนวยความจํา วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาไวดวยกัน ทําใหสามารถนําไปใช
งานแทนวงจรอิเล็กทรอนิกสที่ซับซอนไดเปนอยางด ี ชวยลดจํานวนอุปกรณและขนาดของระบบ 
ในขณะที่มีขีดความสามารถสูง ภายใตงบประมาณที่เหมาะสม 
 ไมโครคอนโทรลเลอร มาจากคํา 2 คํารวมกันคือ “ไมโคร” (Micro) ซ่ึงหมายถึง
ไมโครโปรเซสเซอร (Microprocessor) ซ่ึงเปนอุปกรณประมวลผลขอมูลขนาดเล็ก ภายใน
ประกอบดวย หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU: Central Processing Unit) หนวยคํานวณทาง
คณิตศาสตร และลอจิก (ALU: Arithmatic Logic Unit) วงจรเชื่อมตอหนวยความจํา และวงจร
สัญญาณนาฬกิา อีกคําหนึ่งคือคําวา “คอนโทรลเลอร” (Controller) หมายถึงอุปกรณควบคุม ดังนั้น
ไมโครคอนโทรลเลอรจึงเปนอุปกรณทีใ่ชในการควบคุม โดยที่สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อกําหนด
รูปแบบการควบคุมไดอยางอิสระ  
 

 
รูปท่ี 6.1 โครงสรางพื้นฐานของไมโครคอนโทรลเลอร 
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6.2 โครงสรางและสถาปตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช [15] 
 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ซ่ึงมีหนวยความจําภายในเปนแบบแฟลช (flash 
memory) ของ Atmel Corporation มีเบอรขึ้นตนดวย AT89 เหตุผลที่ใชไมโครคอนโทรลเลอรแบบ
นี้ในการเรียนรูเพื่อใชงานไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 มีดวยกันหลายประการดังนี ้
 6.2.1 หนวยความจําโปรแกรมภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร เปนแบบแฟลช  
ทําใหสามารถลบและเขยีนใหมไดนับพนัครั้ง จึงสามารถใชงานในรูปแบบของไมโครคอนโทรลเลอรชิปเดี่ยว
ไมตองใชหนวยความจาํภายนอก สงผลใหสามารถใชงานพอรตอินพตุเอาทพตุของไมโครคอนโทรลเลอรได
อยางเต็มประสิทธิภาพ 
 6.2.2 ตนทุนและเวลาในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทรลเลอรลดลงอยางมาก เนื่องจาก
ไมตองใชเครือ่งมือพัฒนาจาํพวกอีมูเลเตอรและเครื่องโปรแกรมอีพรอม 
 6.2.3 บริษัทผูผลิตไดทําการผลิตไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ออกมาหลายเบอร และมี
ความสามารถแตกตางกันไป ทําใหมีทางเลอืกในการใชงานสูง 
 6.2.4 ดวยการใชหนวยความจําภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหสามารถปองกันการ
คัดลอกขอมูลของหนวยความจําโปรแกรมไดเปนอยางด ี
 6.2.5 ในบางเบอรของไมโครคอนโทรลเลอรที่ผลิตโดย Atmel สามารถทําการโปรแกรม
ขอมูลในหนวยความจําไดโดยที่ไมตองถอดตัวไมโครคอนโทรลเลอรออกมาทําการโปรแกรมใหม 
หรือเรียกวา การโปรแกรมในวงจร หรือ ในระบบ (In-system Programming) ทําใหการพัฒนาหรอื
การซอมบํารุง  ตลอดจนการปรับปรุงหรืออัปเกรดขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมทํา
ไดอยางสะดวก ภายใตงบประมาณที่ไมสูงมากนัก 
 6.2.6 ชุดคําสั่งและสถาปตยกรรมพื้นฐานเหมือนกับไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-
51 ของผูผลิตอื่น ไมวาจะเปนอินเทล, ซีเมนส หรือ ดัลลัส 
 
6.3 คุณสมบัตขิองไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 อนุกรม AT89xx 
 MCS-51 เปนไมโครคอนโทรลเลอรที่มีคุณสมบัติเหมาะแกการนํามาใชงานซึ่งคุณสมบัติ
ของ MCS-51 มีดังตอไปนี ้
 - เปนไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชซีพียูขนาด 8 บิต 
 - ภายในมหีนวยความจําโปรแกรมเปนแบบแฟลชสามารถลบและเขียนใหมไดพันครั้ง 
 - หนวยความจาํขอมูลพื้นฐานเปนหนวยความจําแบบแรม ในบางเบอรจะมีหนวยความจํา  
                แบบอีพรอมเพิ่มเติม 
 - ขาพอรตเปนแบบสองทิศทาง สามารถใชงานเปนไดทั้งอินพุตและเอาทพุต 
 - มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบฟูลดูเพล็กซ 
 - ไทเมอร-เคานเตอรขนาด 16 บิตอยางนอย 2 ตัว 
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 - สามารถรองรับแหลงกําเนดิอินเตอรรัปตได 6 ประเภท 
 - สามารถขยายหนวยความจาํภายนอกเพิ่มเติมไดสูงสุด 64 กิโลไบต 
 - มีวงจรกําเนดิสัญญาณนาฬิกาอยูภายในชิป 
 - มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบ SPI สําหรับในอนุกรม AT89Sxx 
 - มีวอตชด็อกไทเมอรในตวัสําหรับในอนกุรม AT89Sxx 
 
6.4 การจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 
 ไมโครคอนโทรเลอรตระกูล MCS-51 ทุกเบอรจะมีสถาปตยกรรมและขาใชงานพื้นฐาน
เหมือนกนั ดังแสดงในรูปที่ 6.2 โดยมีรายละเอียดขั้นตนดังนี ้
 - ขา Vcc ใชสําหรับตอไฟเลีย้ง +5V 
 - ขา GND เปนขากราวด สําหรับตอกับกราวดของระบบ 
 ขาพอรต 0 (P0.0-P0.7)มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอินพุตสามารถทําไดโดย
การเขียนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรตนี้ยงัถูก
ใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตต่าํของหนวยความจําภายนอก (A0-A7) และขาขอมูล (D0-
D7) โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวยเพื่อสลับการทํางานเปนไดทั้งขาติดตอแอดเดรสและขา
ขอมูล 
 ขาพอรต 1 (P1.0-P1.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอินพุตสามารถทําไดโดย
การเขียนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย นอกจากนัน้ในอนุกรม AT89Sxx จะใชขา 
P1.4-P1.7 เปนขาสําหรับเชื่อมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 
 ขาพอรต 2 (P2.0-P2.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอนิพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบติของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมสีถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรตนี้ยงัถูก
ใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก (A8-A15) 
 ขาพอรต 3 (P3.1-P3.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอนิพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบติของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรต 3 ยัง
เปนขาที่มีหนาที่กาใชงานพิเศษ ดังมีรายละเอียดขั้นตนตอไปนี ้
 P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา RxD 
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P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสงขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา TxD 
P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1 
P3.4 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากภายนอกชอง 0 หรือขา T0 
P3.5 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากภายนอกชอง 1 หรือขา T1 
P3.6 ใชเปนขาสัญญาณ WR ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 
P3.7 ใชเปนขาสัญญาณ RD ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 
ขารีเซต (Reset) ใชในการรีเซตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร โดยในการปอน

สัญญาณเพื่อรีเซตสถานะที่ตองอยูในกรณีรีเซตอยางนอย 2 แมชชีนไซเคิล โดยที่วงจรกําเนิดสญัญาณนาฬกิา
ยังคงทํางานตอเนื่องไปอยางปกต ิ

ขา ALE/PROG (Address Latch Enable/Program Pulse input) เปนขาที่ใชในการควบคุม
การแลตซของขาพอรต 0 เมื่อมีการใชงานหนวยความจําภายนอก นอกจากนัน้ขานี้ยังใชเปนขา
สําหรับพัลสของการโปรแกรมสําหรับโปรแกรมขอมูลลงในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ในรุน
ที่มีหนวยความจําโปรแกรมเปนแบบอีพรอม (EPROM) 

ขา PSEN (Program Store Enable) ขานี้ใชในการสงสัญญาณเพื่อรองขอติดตอกับ
หนวยความจําโปรแกรมภายนอก  และเมื่อไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูล
จากหนวยความจําโปรแกรมภายนอก ตัวไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณออกมาที่ขานี ้ 2 
คร้ังในแตละแมชชีนไซเคิล แตถาหากตดิตอกับหนวยความจําขอมูลภายนอก ขานี้จะไมมีการสง
สัญญาณขอมูลใด ๆ ออกมา 

ขา EA/Vpp (External Access enable/Programming voltage Input) ใชสําหรับเลือกการ
ติดตอหนวยความจําโปรแกรมจากภายนอก หรือภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร ถาหากขานี้เปน 
“0” เปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก แตถาหากขา
นี้เปน “1” ซ่ึงเปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายในตวั
ไมโครคอนโทรลเลอร นอกจากนี ้ ทีข่านี้ยังใชเปนขาอินพุตสําหรับรับแรงดันไฟสูงสําหรับการ
โปรแกรมหนวยความจําโปรแกรมภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51 แบบแฟลชตองการแรงดันสําหรับการโปรแกรม +12V 

ขา XTAL1 และ XTAL2 เปนขาสําหรับตอคริสตัลเพื่อสรางสญัญาณนาฬิกาในการกําหนด
จังหวะการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร 
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รูปท่ี 6.2 การจดัขามาตรฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 

 
6.5 การใชงานเปนพอรตอินพุต 
 เนื่องจากพอรตทั้งหมดของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชสามารถเปนไดทั้ง
อินพุตและเอาทพุตดังนั้นจึงมีความจําเปนอยางยิ่งตองทาํความเขาใจถงึการกําหนดลกัษณะการ
ทํางานใหแกพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ในการกําหนดเปนพอรตอินพุต ตองเริ่มตนดวยการเขยีนขอมูล “1” มาทีแตละบิตของ
พอรตที่ตองการใชงานเปนอินพุต เพื่อหยุดการทํางานของเฟตที่ใชในการขับสัญญาณเอาทพตุของ
บิตนั้น ๆ ทําใหสัญญาณของพอรตเชื่อมตอเขากับวงจรพูลอัปภายในโดยตรง สงผลใหขาพอรตนั้น
มีลอจิกเปน “1” สามารถรับสัญญาณลอจิก “0” จากอุปกรณภายนอกไดงาย สัญญาณขอมูลจาก
อุปกรณภายนอกจะถูกสงเขามาแลวเก็บไวในวงจรบัฟเฟอรแตละพอรตแลวรอให CPU มาอานคา
เขาไปเมื่อเปนเชนนี้อุปกรณภายนอกที่เชื่อมตอกับพอรตอินพุตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
แบบแฟลชควรกําหนดใหทาํงานในสภาวะลอจิก “0” จะดีและสะดวกที่สุด (ซ่ึงในปจจุบันอุปกรณ
อินพุตที่เชื่อมตอไมโครคอนโทรลเลอรแทบทั้งหมดทํางานที่ลอจิก “0” แลว) 
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6.6 การใชงานเปนพอรตเอาทพุต 
 โดยปกตแิลว ขาพอรตจะกําหนดใหมีลักษณะเปนเอาทพุตอยูแลว ดังนั้นจึงสามารถสง
ขอมูลออกไปไดงายดายและตรงไปตรงมา กลาวคือ เมื่อตองการสงขอมูล “0” ออกไปทางเอาทพตุก็
ให เขียนขอมูล  “0” ไปยังวงจรแลตช  ซ่ึงก็จะสงตอไปขับเฟต  ทําให เฟตทํางานที่ขา
พอรตที่กําหนดใหทํางาน ก็จะเกดิลอจกิ “0” ขึ้น ในทางตรงกันขามหากตองการสงขอมูล “1” 
ออกไป กใ็หเขียนขอมูล “1” ไปยังวงจรแลตช วงจรขับก็จะหยดุทํางานทําใหที่ขาพอรตเชื่อมตอกับ
วงจรพูลอัปภายในเกิดเปนลอจิก “1” ที่ขาพอรตนั้น ซ่ึงจะคลายกับการกําหนดปนขาอินพุตมาก แต
แตกตางกันทีก่ระบวนการในการเคลื่อนยายขอมูล โดยถาเปนอินพตุจะมีสัญญาณมาอานขอมูลที่
บัฟเฟอร แตถาเปนเอาทพตุจะไมมกีารอานขอมูลที่บัฟเฟอรแตอยางใด เวนแตในกรณีที่ตองการ
ตรวจสอบขอมูลที่สงออกมาทางเอาทพุต 
 
6.7 การอานคาลอจิกจากพอรต 
 ในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชสมารถอานคาลอจิกจากพอรตได 2 ลักษณะ
คือ อานจากขาพอรตโดยตรงและอานจากวงจรแลตชของแตละพอรต 
 ในกรณีที่พอรตตอกับขาเบส ทรานซิสเตอรชนิด NPN และขาอิมิตเตอรของทรานซิสเตอร
ตัวนั้นตอลงกราวด หากมกีารสงขอมูล “1” ไปยังทรานซิสเตอร จะทําใหทรานซสิเตอรทํางาน จะ
เสมือนวาขาพอรตนั้นถูกตอลงกราวด  ทําใหหากอานคาลอจิกที่ขาพอรตจะไดผลตรง
ขามกับที่สงออกมา แตถาหากทํางานอานคาลอจิกที่วงจรแลตช จะไดคาที่ตรงกับคาที่ตองการสง
จริง ดังนั้นในการอานคาลอจิกจากพอรตจงึตองเลือกวิธีการใหเหมาะสมกับอุปกรณที่นํามาตอดวย 
 
6.8 ชุดวงจร MICROCONTROLLER  
 ชุดวงจรจพีีอารเอสเปนลักษณะของ GPRS ที่มีเฉพาะตวัโมดูลเทานั้น โดยความสามารถใน
การทํางานสามารถทํางานไดเทียบเทากับโทรศัพทรุนที่สามารถเชื่อมตอ GPRS ไดทุกอยาง เชน 
โทรออก รับสายเขา สง SMS เปนตน แตเนื่องจากตวั GPRS เปนเพียงตัวโมดูลเทานัน้ ดังนั้นการที่
จะใชงานดังตวัอยางทีก่ลาวมาไดจะตองนาํฮารดแวรอ่ืนๆ มาเชื่อมตอกับตัวโมดูลเอง และตองเขียน
คําสั่งควบคุมการทํางานใหกับตัวโมดูลดวย AT Command ตัวโมดูลจึงจะสามารถทํางานได ซ่ึง
โมดูลตัวนี้ไดออกแบบมาเพือ่ใหสามารถทํางานรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยเฉพาะอยูแลว 
ดั้งนั้นจึงสามารถใชไมโครคอนโทรลเลอรควบคุมการทํางานของตัวโมดลูนี้ไดดงัที่ไดใชในโครงงานนี ้
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รูปท่ี 6.3 ลักษณะวงจร MICROCONTROLLER ที่ใชในโครงงานนี้ 
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บทที่ 7 

การออกแบบโครงงาน 
 
 โครงงานนี้ประกอบดวยสวนของภาคสงและภาครับ ซ่ึงในแตละสวนก็ประกอบไปดวย
อุปกรณตางๆ ที่ตองนํามาประกอบกนัเพื่อใหสามารถทํางานไดตามตองการ ในขณะเดยีวกันก็ตอง
มีซอฟทแวรทีเ่ปนตัวควบคมุการทํางานของอุปกรณเหลานี้ดวย ดังนัน้เพื่อใหการทาํงานในแตละ
สวนเปนไปอยางสมบูรณ จงึไดทําการออกแบบในแตละสวนดังนี้  
 
7 การออกแบบภาคสง 
 7.1 การออกแบบทางฮารดแวร 
 

 
 

รูปท่ี 7.1 ผังไดอะแกรมของชุดภาคสง 
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7.2 Flow chart โปรแกรมการทํางานของโครงงานนี ้ 

 
 

รูปท่ี 7.2 แผนภูมิขั้นตอนการทํางานของการสงขอมูล 

NO 

YES 
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 การสงขอมูลจะเริ่มตนดวยการตรวจสอบวามีการโทรเขามาหรือไม ถาไมใหกลับไปเริ่ม
ใหมแตถามกีารโทรก็ใหทําการรับคาพิกัดตาํแหนงจากชุดวงจร GPS แลวทําการเพิม่รหัสเขาไปที่
สวนหวัหรือสวนเริ่มตนของขอมูลพิกัดตําแหนงนั้น จากนั้นกท็ําการตรวจสอบอีกวาสถานะนัน้ 
FIX หรือ INVALID  จากนั้นก็สงคําสั่งการสงขอมูลดวย SMS ไปใหกับชุดวงจร GPRS ตามดวย
ขอมูลที่เพิ่มรหัสแลว การสงขอมูลก็จะสํา เ ร็จ   
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บทที่ 8 

การใชงานโครงงาน 
 
 การใชงานโครงงานในบทนี้จะเปนการกลาวถึงรายละเอียดของการตออุปกรณ 
ตางๆ  ที่ เกี่ยวของ  ซ่ึงมีรายละเอียดในแตละสวนดังนี้  
 
8.1 การแสดงสถานะที่เคร่ืองผูใชบริการ(Client) 
 ในโครงงานนีท้ี่ภาครับประกอบไปดวยเครื่องโทรศัพทมือถือแสดงสถานะ  ซ่ึงจะ
สามารถดูตําแหนงละตจิูด,ลองติจูด,เวลาและสถานะได  
 
สถานะ INVALID 
  หมายความวา GPS ไมสามารถรับสัญญาณจากดาวเทยีมได ซ่ึงในอปุกรณ GPS ไฟบอก
สถานะจะตดิเปนไฟสีเหลืองคาง และในดานของขอมูล SMS ที่ไดจะแสดงวา “ INVALID ”   ซ่ึงจะ
คงสถานะเวลาครั้งสุดทายที่มีการรับสัญญาณจากดาวเทยีมได 
ดังรูป 8.1 
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รูปท่ี 8.1 เครื่องโทรศัพทมือถือแสดงสถานะตําแหนงละติจูด,ลองติจูด,เวลาและสถานะ INVALID 
 
สถานะ GPS FIX  
  หมายความวา GPS สามารถ Connect กับดาวเทยีมไดแลว ซ่ึงในอปุกรณ GPS ไฟบอก
สถานะจะตดิเปนไฟสีเหลืองกระพริบๆ และในดานของขอมูล SMS ที่ไดจะแสดงวา “ GPS FIX ” 
ดังรูป 8.2 
 

   
รูปท่ี 8.2 เครื่องโทรศัพทมือถือแสดงสถานะตําแหนงละติจูด,ลองติจูด,เวลาและสถานะGPS FIX 
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8.2 การใชงานเครื่องสง 
 เครื่องสงประกอบดวยสวนตาง ๆตามรูป ดังนี ้
 

 
 

รูปท่ี 8.3 แสดงลักษณะของเครื่องสง 
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บทที่ 9 
สรุปผลการทดลองและขอเสนอแนะ 

 
 จากที่ไดทําการศึกษาขอมูลที่เกี่ยวของ การจัดทําโครงงานและจดัทํารายงานของโครงงาน
นี้ ทําใหสามารถสรุปสิ่งที่ไดจากโครงงาน ปญหาและอุปสรรค รวมทั้งขอเสนอแนะเกี่ยวของกบั
โครงงานไดดงันี้ 
9.1. สิ่งท่ีไดจากโครงงาน 

1) ไดรับความรูเกี่ยวกับหลักการทํางานของอุปกรณตรวจจับตําแหนง (GPS Module) และ
หลักการทํางานของอุปกรณสงขอมูล  SMS (GPRS Module)  ซ่ึงในโครงงานนี้ไดใช
ไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคุมการทํางานของอุปกรณทั้งสอง 

2) ไดรับความรูเกี่ยวกับการสื่อสารขอมูลในระบบ GSM ดวย SMS ซ่ึงในโครงงานนีไ้ดใช
ชุดวงจร GPRS ในการสงขอมูลตําแหนงไปใหภาครับ 

3)  ได รับความรู เกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมภาษาแอสเซมบลีในการควบคุม
และการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอร  (Microcontroller)  ซ่ึงในโครงงานได
ใชไมโครคอนโทรลเลอรในการควบคุมการทํางานของชุดวงจร GPRS และการแสดงผลของบอรด
แสดงสถานะ 

4) ไดรับความรูเกี่ยวกับการทํางานของวงจรอิเล็กทรอนิกสมากขึ้น 
 5) ไดรับความรูเกี่ยวกับการใชงาน GPS  
 6) ไดเรียนรูการเขียนและพัฒนาโปรแกรมควบคุม และการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอรอยาง
ถูกตองดวยตัวเอง 
 7) ไดรับความรูเกี่ยวกับหลักการทํางานของระบบที่เปนแบบอัตโนมัติ ซ่ึงในโครงงานนี้ได
สรางวงจรที่เปนสวิตซอัตโนมัติในการควบคุมการจายแรงดันใหกับชุดวงจร GPS 
 8) ทําใหสามารถนําความรูทีไ่ดจากการศกึษามาทางทฤษฎีมาปฏิบัตแิละประยกุตใชงานจริง 
 9) ไดทํางานรวมกับผูอ่ืน 
 10) สามารถนําความรูที่ไดจากโครงงานมาประยุกตใชงานจริง 
 
9.2 ปญหาและอุปสรรค 

1) ไมมีความรูเกีย่วกับการใชงานชุดวงจร GPRS จึงทําใหตองใชเวลาในการศึกษาการใช
งานนาน ทําใหเสียเวลาในสวนนี้มาก 

2) ไมมีความชํานาญในการสั่งงานชุดไมโครคอนโทลเลอร ควบคุม ชุดวงจร GPS และ 
ชุดวงจร GPRS  จึงทําใหตองใชเวลาในการศึกษาการใชงานนาน 
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ภาคผนวก ก. 
Code ของโปรแกรม 

 
 
โปรแกรมเครื่องสง 
 
   ORG 0000H 
Start:   CLR EA  ; Disable All 
   CALL Delay_1Sec 
   CALL Initial_Serial 
   MOV A,#0FFH  
   MOV P0,A 
   CLR P0.0 
   CLR RI 
LOOP:   CLR P1.4 ;ON THE 1ST 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A 
   MOV A,#0FFH    
   MOV P2,A     
   JNB P2.0,MAIN 
   CALL Delay_1Sec 
   JMP LOOP 
MAIN:   SETB P1.4 ;OFF THE 1ST 
   CLR P1.5 ;ON THE 2ND 
   CLR RI 
   CALL REC_GPS 
   MOV A,#0FFH  
   MOV P0,A 
   CLR P0.0 
   MOV A,P0 
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   RL A 
   MOV P0,A 
   CALL SEND_SMS 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A    
   CALL DATA_STATUS 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A    
   SETB P1.5 ;OFF THE 2ND 
   CALL DATA_TIME 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_1 
   CALL Send_Command 
   JMP LOOP 
    
;######################## DATA GPS#################################### 
   
REC_GPS:  MOV R0,#90H 
   MOV R7,#60H 
   MOV R6,#60H 
   CLR RI 
REC:   JNB RI,$  ;receive data from GPS at 90H to E0H 
   MOV A,SBUF  
   MOV @R0,A 
   INC R0 
   CLR RI 
   DJNZ R7,REC 
   SETB RI  ;stop receive  
   MOV R0,#8FH 
CHK_1:   INC R0 
   MOV A,R6 
   DEC A 
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   MOV R6,A 
   JZ REC_GPS 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'G',CHK_1 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'G',CHK_1 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'A',CHK_1 
   INC R0 
   INC R0 
   MOV A,R0 
   MOV R2,A    
   RET 
       
;#########################CHECK SMS ################################### 
   
SEND_SMS:  MOV DPTR,#CHK_CODE 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_N 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_3 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_LAT 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_5 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_E 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_4 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_LONG 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_6 
   CALL Send_Command 
   RET   
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CHK_CODE:  DB "at",0DH,0AH,00 
   DB "at",0DH,0AH,00 
   DB "at",0DH,0AH,00  
   DB "AT+CSMP=17,167",0DH,0AH,00 
   DB "AT+CMGF=1",0DH,0AH,00 
   DB "AT+CMGS=",22H,"0867263094",22H,0DH,0AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_1:  DB " UTC",0DH,0AH,1AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_3:  DB " ",00 
   DB 00 
CHK_CODE_4:  DB " ",00 
   DB 00    
CHK_CODE_5:  DB "",0DH,0AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_6:  DB "",0DH,0AH,00 
   DB 00    
      
;####################### COMMAND ################################  
     
Send_Command: CLR A 
   MOVC A,@A+DPTR 
   JZ _Send_X_Cmd  
   CALL SEND_TABLE 
   CALL DELAY_1SEC 
   JMP Send_Command 
_Send_X_Cmd:  RET    
      
;############################################################################## 
 
DATA_TIME:  MOV A,#0F0H 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
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DATA_NEXT:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'.',DATA_NEXT 
   RET 
DATA_LAT:  MOV A,R2 
   ADD A,#21 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT8:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT8 
   RET 
DATA_LONG:  MOV A,R2 
   ADD A,#34 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT6:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT6 
   RET 
DATA_N:  MOV A,R2 
   ADD A,#11 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
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DATA_NEXT5:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT5 
   RET 
DATA_E:  MOV A,R2 
   ADD A,#23 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
    
DATA_NEXT4:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT4 
   RET 
DATA_STATUS: MOV A,R2 
   ADD A,#36 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT2:  MOV R4,A 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT2 ;FILTER 
   MOV A,R4 
   CJNE A,#'0',FIX  ;CHECK 
   CALL NOFIX 
   RET 
    
;#########################CHECK SMS ###################################  
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FIX:   MOV R6,#07H 
   MOV R1,#0F0H ; DESTINATION ADDRESS 
   MOV A,R2 
   MOV R0,A  ; SOURCE ADDRESS 
AGAIN:  MOV A,@R0 
   MOV @R1,A 
   INC R0 
   INC R1 
   DJNZ R6,AGAIN 
   MOV DPTR,#d_FIX 
   CALL Send_Command 
   RET 
NOFIX:   MOV DPTR,#d_NOFIX 
   CALL Send_Command 
   RET 
d_FIX:   DB "GPS FIX",0DH,0AH,00   
   DB 00 
d_NOFIX:  DB "INVALID",0DH,0AH,00 
   DB 00 
        
;####################################################################### 
;============  Initial Serial Port   ============ 
Initial_Serial:  MOV      TMOD,#00100000B ; Time1 Mode2 
                 MOV      SCON,#01010000B   ; Mode1 Serial Port 
                 MOV     TH1,#0F6H ;4800Bps    
                  SETB   TR1             ; Start Timer1 
                  CLR RI 
   CLR TI 
   RET 
 
;=========  Send Data to Serial Port   ========= 
SEND_2HEX:  PUSH Acc  
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   SWAP A 
   CALL SEND_1HEX 
   POP Acc 
SEND_1HEX:  PUSH DPH 
   PUSH DPL 
   MOV DPTR,#HEXASC_TAB 
   ANL A,#0FH 
   MOVC A,@A+DPTR 
   POP DPL 
   POP DPH 
SEND_ASCII:  CLR     TI 
               MOV     SBUF,A 
               JNB     TI,$ 
               CLR     TI 
               RET 
HEXASC_TAB:  DB '0123456789ABCDEF' 
 
;=========  Send New Line Feed   ========= 
Send_NewLine:  MOV A,#0DH  
   CALL SEND_ASCII 
   MOV A,#0AH  
   CALL SEND_ASCII 
   RET 
 
;=========  Send Clear Screen  ========= 
Send_ClrScreen:  MOV A,#0CH  
   CALL SEND_ASCII 
   RET 
 
;======  Send data Table to Serial Start at DPTR to '00H' ======= 
SEND_TABLE:  CLR A 
   MOVC A, @A+DPTR 
   INC DPTR 
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   JZ _X_Send_Table 
   CALL SEND_ASCII 
   JMP SEND_TABLE 
_X_Send_Table:  RET 
 
;##################################################################### 
;===============System Delay===================================== 
   
DELAY_8SEC:  CALL DELAY_8SEC 
DELAY_4SEC:  CALL DELAY_2SEC 
DELAY_2SEC:  CALL DELAY_1SEC 
DELAY_1SEC:  CALL DELAY_500M 
DELAY_500M:  CALL DELAY_250M 
DELAY_250M:  MOV R5,#5 
DELAY_50M:  MOV B,#200 
DELAY_250U:  MOV A,#128 
   DJNZ Acc,$ 
   DJNZ B,DELAY_250U 
   DJNZ R5,DELAY_50M 
   RET 
     
   END 
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ภาคผนวก ข. 
ตารางขอมูลรหัสแอสกี (ascii) 

ของตัวอักษร ตัวเลข และสญัลักษณพิเศษ 
 

รหัสควบคุม 
ฟงกชนั รหัสอักษร ความหมาย รหัสแอสกี 

Null NUL ไมมีการทํางาน 0 
Start of heading SOH เร่ิมหัวจดหมาย 1 

Start of text STX เร่ิมตนขอความ 2 
End of text ETX ส้ินสุดขอความ 3 
End of xmit EOT ส้ินสุดการสง 4 

Enquiry ENQ สอบถาม 5 
Acknowledgement ACK รับรู/ตอบสนอง 6 

Bell BEL กระดิ่ง 7 
Backspace BS ลบและถอยหลัง  8 

Horizental tab HT แท็ปทางแนวนอน  9 
Line feed LF เล่ือนบรรทัด 10 

Vertical tab VT แท็ปแนวตั้ง 11 
Form feed FF เล่ือนหนา 12 

Carriage return CR ขึ้นบรรทัดใหม 13 
Shift out SO เล่ือนออก 14 
Shift in SI เล่ือนเขา 15 

Data line escape DLE ออกจากบรรทดัขอมูล 16 
Devece control 1 DC1 รหัสควบคุมอุปกรณ 1 17 
Devece control 2 DC2 รหัสควบคุมอุปกรณ 2 18 
Devece control 3 DC3 รหัสควบคุมอุปกรณ 3 19 
Devece control 4 DC4 รหัสควบคุมอุปกรณ 4 20 

Non Acknowledgement NAK ไมรับรู/ไมตอบสนอง 21 
Synchronous idle SYN รหัสซิงโครนัส 22 
End of xmit block ETB ส้ินสุดการบล็อกขอมูล 23 

Cancel CAN ยกเลิก 24 
End of medium EM ส้ินสุดตําแหนงกึ่งกลาง 25 
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Substitute SUB รหัสแทน 26 
Escape ESC ออกจากการทาํงาน 27 

File separator FS แยกแฟมขอมลู 28 
Group separator GS แยกกลุมขอมูล 29 
Record separator RS แยกการบันทกึขอมูล 30 

Unit separator US แยกหนวยของขอมูล 31 
  

ตัวอักษรและสัญลักษณ 
อักขระ รหัสแอสกี  อักขระ รหัสแอสกี 
<space> 32  4 52 

! 33  5 53 
“ 34  6 54 
# 35  7 55 
$ 36  8 56 
% 37  9 57 
& 38  : 58 
‘ 39  ; 59 
( 40  < 60 
) 41  = 61 
* 42  > 62 
+ 43  ? 63 
’ 44  @ 64 
- 45  A 65 
. 46  B 66 
/ 47  C 67 
0 48  D 68 
1 49  E 69 
2 50  F 70 
3 51  G 71 
H 72  d 100 
I 73  e 101 
J 74  f 102 
K 75  g 103 
L 76  h 104 
M 77  i 105 
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N 78  j 106 
O 79  k 107 
P 80  l 108 
Q 81  m  109 
R 82  n  110 
S 83  o 111 
T 84  p 112 
U 85  q 113 
V 86  R 114 
W 87  S 115 
X 88  T 116 
Y 89  U 117 
Z 90  V 118 
[ 91  W 119 
\ 92  X 120 
] 93  Y 121 
^ 94  Z 122 
_ 95  { 123 
 96  | 124 
a 97  } 125 
b 98  ~ 126 
c 99  <delete> 127 
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DATASHEET  GPS MODULE (GR-82) 
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DATASHEET GPRS MODULE (GR-64) 
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DATASHEET MICROCONTROLLER (MICRO SUT V_4) 
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BLOCK DIAGRAM OF THIS DEVICE  
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