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บทคัดยอ 

งานวิจัยนี้เสนอการนําเทคโนโลยีจีพีเอสแทรคก้ิงมาใชเพื่อระบุตําแหนง โดยพัฒนาหาประสิทธิภาพในการรับ-สงขอมูล และการ
ประหยัดพลังงาน โดยใชการสื่อสารผานเทคโนโลยีเซลลูลารกลุม LPWAN คือการทําใหเครือขายเช่ือมตอในระยะทางที่ไกลไดโดย
ใชพลังงานต่ํา การทํางานของเครื่องระบุตําแหนง ประกอบดวย 1) มอดูลจีพีเอส ทําหนาท่ีถอดรหัสขอมูลที่สงจากดาวเทียมมาเปน
พิกัด 2) ไมโครคอนโทรลเลอร และมอดูลเอ็นบี-ไอโอที  ทําหนาที่รับขอมูลจากมอดูลจีพีเอส และสงขอมูลไปที่โหนด-เรดเพื่อ
จัดเรียงขอมูลที่จะนําไปใช และมีการเก็บขอมูลแบบเรียลไทมในอินฟลัคซดีบี โดยนําขอมูลไปแสดงผลท่ีแดชบอรดของกราฟานา 
ผลการทดลองโดยนําเครื่องระบุตําแหนงติดตั้งบนรถไฟฟารับสงนักศึกษาในมหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐมพบวามีคาความผิดพลาด
เฉลี่ยของพิกัดคิดเปนรอยละ 6.73 เมื่อเปรียบเทียบกับแอพพลิเคชันกูเกิลแมพ  

คําสําคัญ: มอดูลจีพีเอส, อินฟลัคซดีบ,ี กราฟานา,แอพพลิเคชันกูเกลิแมพ และมอดูลเอ็นบ-ีไอโอที 

การประชุมวิชาการระดับชาติ ครั้งที่ 13 มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 

มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม | นครปฐม | ประเทศไทย | วันที่ 8 - 9 กรกฎาคม 2564

731 The 13th NPRU National Academic Conference

Nakhon Pathom Rajabhat University | Nakhon Pathom | Thailand | 8 - 9 July 2021



 GPS Tracking display on Grafana case study Nakhon Pathom Rajabhat University 

Harutai Dinsakul1*, Jaruphong Kaokaew1, and Natha Ramontean2

1*,1,2Electrical Engineering Faculty of Science and Technology Nakhon Pathom Rajabhat 

University 

*harutai@ webmail.npru.ac.th

Abstract 

This research presents GPS tracking technology to determine location. by improving efficiency in data 

transmission and energy saving. LPWAN cellular communication technology which enables networks to connect 

over long distances with low power is used. The function of GPS tracking consist of 1)The GPS module is 

responsible for decoding data sent from satellites into coordinates. 2) Microcontroller and NB-Iot  is responsible 

for receive coordinate data from GPS module and sending the coordinate data to Node-Red to be used. The 

data is stored in real time in the cloud database and displayed in Grafana. The results of the experiment by 

installing the GPS tracking on the electric transport vehicle Nakhon Pathom Rajabhat University was found that 

the average error of coordinates was 6.73 percent compared to the Google Maps application. 

Keywords: GPS Module, InfluxDB, Grafana, googleMap and NB-IOT Module 

1. บทนํา

ปจจุบันเครื่องมือระบุตําแหนงหรือจีพีเอสนิยมมาใชกันอยางมาก โดยอาศัยการคํานวณจากความถี่สัญญาณนาฬิกาที่สงมาจาก
ตําแหนงของดาวเทียมตาง ๆ ที่โคจรอยูรอบโลกสามารถระบุตําแหนง ในทุกสภาพอากาศจากการคํานวณความเร็ว และทิศทางเพ่ือ
นํามาใชรวมกับแผนที่ในการนําทาง ปจจุบันเทคโนโลยีการระบุตําแหนงถูกติดตั้งในสมารทโฟน ทําใหผูใชงานสามารถเขาถึงระบบ
ระบุตําแหนงไดงายขึ้น แตการนําไปใชขึ้นอยูกับความสามารถของซอฟตแวรและระบบระบุพิกัดตําแหนงในอุปกรณอิเล็กทรอนิกส
วามีประสิทธิภาพมากหรือนอยเพียงใด ซึ่งในสมารทโฟนนั้นมีขอจํากัดดานพลังงานหรือแบตเตอร่ีทําใหความสามารถในการระบุ
ตําแหนงไมยาวนานนัก งานวิจัยนี้พัฒนาเคร่ืองมือระบุตําแหนงเพ่ือใชในการบอกตําแหนงของยานพาหนะแบบประหยัดพลังงาน 
เพื่อใหสามารถระบุตําแหนงใหไดนานขึ้น และขอมูลตําแหนงของระบบระบุตําแหนงถูกเก็บไวบนคลาวดเซิรฟเวอรและสามารถ
เรียกดูพิกัดตําแหนงยอนหลังไดผานแอพพลิเคชันกราฟานา 
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2. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ

2.1 มอดูลเอ็นบี-ไอโอที

 มอดูลเอ็นบี-ไอโอทีใชมอดูล BC95-B8 คลื่นความถ่ี 900 MHz สามารถใชงานรวมกับมอดูลอารดุยโน มีชองสําหรับใสซิม 
มีพอรตภายในสามารถใชงานรวมกับคอมพิวเตอร ได โดยเ ช่ือมตอผานสายยู เอสบี   1) บอรดมอดูล เอ็นบี - ไอโอที  
2) สายอากาศ (antenna) 3) ซ็อกเก็ตซิม (socket sim) ที่ติดมากับบอรดซีลส (shield)

ภาพที ่1 มอดูลเอ็นบี-ไอโอที 

2.2 มอดูลรับสัญญาณจีพีเอส 

ภาพที่ 2 มอดูลรับสัญญาณจีพีเอส 

ที่มา: https://www.electronicwings.com/sensors-modules/gps-receiver-module 

หลักการทํางานโดยการรับสัญญาณจากดาวเทียมจํานวนอยางนอย 3 ดวง โดยสัญญาณจากดาวเทียมประกอบดวยขอมูลที่ระบุ
ตําแหนง และเวลาขณะสงสัญญาณ มอดูลรับสัญญาณจีพีเอสตองประมวลผลความแตกตางของเวลาในการรับสัญญาณเทียบกับ
เวลาจริง เนื่องจากระยะทางของดาวเทียมในแตละดวงกับโลกจะไมเทากัน เพื่อแปรเปนระยะทางระหวาง มอดูลรับสัญญาณจีพีเอส
กับดาวเทียมแตละดวง โดยระยะทางจะมีเวลาและความเร็วในการเดินทางของสัญญาณซ่ึงคือความเร็วแสง (อภิศักด์ิ เกตุขาว, 
2558: 54) ดังสมการที่ (1) 
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ระยะทาง = ความเร็ว x เวลา (1) 

คาพิกัดที่มอดูลรับสัญญาณจีพีเอสไดรับอยูในรูปแบบดีเอ็มเอส (degree minute second : DMS) โดยละติจูด อยูในรูป
ddmm.mmmm และลองจิจูดอยูในรูป dddmm.mmmm ซึ่งคา d หมายถึงองศา(degree) และคา m หมายถึงเวลา (minute) 

โดยการเปลี่ยนพิกัดใหอยูในรูปทศนิยมไดจากสมการท่ี (2) และสมการที่ (3) (อภิศักดิ์ เกตุขาว, 2558: 54) 

ละติจูด องศาเหนือ จํานวนนาที
(2) 

ลองติจูด องศาเหนือ จํานวนนาที
(3) 

การหาระยะหางระหวางจุด 2 จุด สามารถหาไดจากรากท่ีสองของผลบวกของผลลบของพิกัด x ของจุดแรกและพิกัด xของ
จุดปลาย และผลลบของพิกัด y ของจุดแรกและพิกัด y ของจุดปลายดังสมการที่ (4) 

(X1,Y1)

d

(X2,Y2)

ภาพที่ 3 ระยะทางระหวางจุด 2 จุด 

 (4) 

เมื่อ  หมายถึงระยะทางระหวางจุด 2 จุด  หมายถึงพิกัดแนวนอนของจุด 1 หมายถึง พิกัดแนวนอนของจุด 2  หมายถึง
พิกัดแนวตั้งของจุด 1 และ  หมายถึงพิกัดแนวตั้งของจุด 2  โดยพบวาสมการที่ (4) เปนสมการที่ใชสําหรับหาระยะหางระหวางจุด 
2 จุด ที่เปนเสนตรง แตเนื่องจากพ้ืนผิวของโลกเปนเสนโคง เมื่อละติจูดของพิกัดมีการเปลี่ยนแปลง ทําใหระยะหางของจุด 2 จุดมี
คาไมเทากัน สามารถนํามาประยุกตไดดังสมการที่ (5) 

d = X2*a2 - X1*a1
2+ Y2*b2 - Y1*b1

2  (5) 

เมื่อ d หมายถึงระยะหางของพิกัดระหวาง gps1 และ gps2  X1 หมายถึงพิกัดละตจิูดของตําแหนง gps1  Y1 หมายถึงพิกัด
ลองจิจูดของตําแหนง gps1 X2 หมายถึงพิกัดละติจูดของตําแหนง gps2 และY2 หมายถึงพิกัดลองจิจดูของตําแหนง gps2 โดย คา 
a และคา b สามารถอางอิงจากคาละตจิูดและลองจิจดูไดในตารางที่ 1 

2.3 โหนดเรด 

โหนดเรด เปนซอฟทแวรเปด เปนเครื่องมือเพื่อการเช่ือมตอแบบเอ็มทูเอ็ม (machine-to-machine : M2M) คือ อุปกรณ 
ติดตอหรือสื่อสารกับอุปกรณ โดยเปนสวนหนึ่งของเทคโนโลยีไอโอที ซึ่งเปนเทคโนโลยีที่อินเทอรเน็ต  เช่ือมตอกับอุปกรณตาง ๆ 
เชน โทรศัพทมือถือ รถยนต โทรทัศน ตูเย็น เขากับอินเทอรเน็ต ทําใหสามารถเช่ือมโยงสื่อสารกับอุปกรณตาง ๆ ได โดยผาน
เครือขายอินเทอรเน็ต  การนําไปใชจะทําใหไมตองเขียน API ฝง Server เอง โดยโหนด-เรดเปนการพัฒนาโปรแกรมแบบ Flow-
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Based Programming สามารถออกแบบ API ในการรับคา คํานวณ แปลงขอมูล เก็บขอมูล หรือเช่ือมตอกับบริการอื่น ๆ 
นอกจากนี้โหนดเรดยังมีลักษณะเปน Browser ในการเลือกโนดมาวางแลวเช่ือมตอเพื่อควบคุมอินพุตเอาตพุตตาง ๆ ได แลว
กําหนดคาการทํางาน จากนั้นก็ลากสายสําหรับเชื่อมโยงขอมูลโดยไมตองเขียนโปรแกรมในการพัฒนา  

ตารางที่ 1 คาละติจูดและลองจิจดูเมื่อองศาเปลี่ยนแปลง 

องศา ละติจูด ลองจิจูด 

0° 110.574 กิโลเมตร 111.320 กิโลเมตร 
15° 110.649 กิโลเมตร 107.550 กิโลเมตร 
30° 110.852 กิโลเมตร 96.486 กิโลเมตร 
45° 111.132 กิโลเมตร 78.847 กิโลเมตร 
60° 111.412 กิโลเมตร 55.800 กิโลเมตร 
75° 111.618 กิโลเมตร 28.902 กิโลเมตร 
90° 111.694 กิโลเมตร 0.000 กิโลเมตร 

ที่มา: https://en.wikipedia.org/wiki/Latitude 

2.4 เอ็มคิวทีท ีMQTT  

 เอ็มคิวทีที (MQTT) เปน โพรโตคอลที่ออกแบบมาเพื่อการเชื่อมตอแบบ M2M (Machine-to-Machine) คืออุปกรณกับ
อุปกรณผานเครือขายอินเทอรเน็ต ซึ่งจะทําใหสามารถควบคุมอุปกรณตาง ๆ  จากท่ีอื่นได องคประกอบของเอ็มคิวทีที ประกอบดวย    

เอ็มคิวทีที โบรคเกอร (MQTT Broker) ทําหนาที่เปนตัวกลางคอยจัดการกับขอความ โดยจะรับขอความจาก Publisher และสง
ตอไปยัง Subscriber โดยอางอิงจาก Topic ของขอความ       

2.5 อินฟลัคดีบ ี

อินฟลัคซดีบี (influxDB) เปนฐานขอมูลอนุกรมเวลาแบบซอฟทแวรเปด พัฒนาข้ึนดวยภาษา Go ทําใหภาษาคิวรี คลายกับเอส
คิวแอล (structured query language : SQL) อินฟลัคซดีบีทํางานบนคลาวด  สามารถเรียกคนชุดขอมูลแบบฐานเวลาจริง หรือ
ขอมูลท่ี Timestamp จํานวนมาก เชน การเก็บขอมูลจากเซนเซอร ขอมูลจากอินเทอรเน็ตในทุกสรรพสิ่ง โดยการเก็บขอมูลใน
อินฟลัคซดีบี สามารถกําหนดระยะเวลาในการเก็บ และสามารถลงขอมูลออกจากระบบได 

2.6 กราฟานา 

กราฟานาเปนเครื่องมือแดชบอรด (dashboard) แบบซอฟทแวรเปด เปนเครื่องมือในการแสดงขอมูลในลักษณะกราฟ ตัวเลข 
สี เพื่อสรุปขอมูลตาง ๆ โดยทํางานรวมกับ แหลงขอมูลตาง ๆ เชนกราไฟท (graphite) อินฟลัคซดีบี โอเพนทีเอสดีบี OpenTSDB 

(time series database : TSDB) เปนตน สามารถสรางและแกไขแดชบอรดไดและสามารถดึงขอมูลออกมาไดแบบเรียลไทมได  
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3. วิธีดําเนินการวิจัย

งานวิจัยนี้เพื่อศึกษาสรางเครื่องระบุตําแหนง โดยการทํางานของเครื่องระบุตําแหนงคือมอดูลจีพีเอสรับสัญญาณคลื่นวิทยุจาก
ดาวเทียมอยางนอย 3 ดวง ซึ่งประกอบดวยขอมูลตําแหนงและเวลาขณะสงสัญญาณ  มอดูลจีพีเอสจะประมวลผลผลตางของเวลา
จริงกับเวลาขณะสงสัญาณ เพื่อเปลี่ยนเปนระยะทางระหวางมอดูลจีพีเอสกับดาวเทียม เมื่ อไมโครคอนโทรลเลอรรับคาละติจูด 
ลองจิจูดจากมอดูลจีพีเอสจะคํานวณตําแหนงใหอยูในรูปทศนิยมและสงขอมูลใหมอดูลเอ็นบี -ไอโอที เพื่อสงขอมูลผานเครือขาย
โทรศัพทเคลื่อนที่ไปยังโหนด-เรด เพื่อนําขอมูลเก็บไวในระบบฐานขอมูลอินฟลัคซดีบี และกราฟานาซ่ึงเปนแดชบอรดแสดงผล
ขอมูลจะดึงขอมูลในฐานขอมูลมาแสดงผล ซึ่งเครื่องระบุตําแหนง แบงได 4 สวนดังน้ี 

ภาพที่ 
3 สวนประกอบของเครื่องมือระบตุําแหนง

1) สวนระบุตําแหนง ประกอบดวยมอดูลจีพีเอสและไมโครคอนโทรลเลอร  โดยไมโครคอนโทรลเลอรทําหนาที่รับขอมูล
ตําแหนงจากมอดูลจีพีเอส และคํานวณเพ่ือใหไดคาละติจูดและลองจิจูด ดังภาพท่ี 4 

ภาพที่ 4 การเช่ือมตอมอดลูจีพีเอสและไมโครคอนโทรลเลอร 

2) สวนสงขอมูลไปยังฐานขอมูล และแสดงผล ประกอบดวยบอรดเอ็นบี-ไอโอที และโหนด-เรด โดยบอรดเอ็นบี-ไอโอที รับ
ขอมูลตําแหนงและระดับพลังงานของเครื่องระบุตําแหนงจากไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อสงไปยังสถานีฐานของโทรศัพทเคลื่อนที่
และสงขอมูลไปท่ีโหนด-เรด พรอมแสดงผลขอมูลในโหนด-เรด  

3) สวนเก็บขอมูลแบบเรียลไทมลงในอินฟลัคซดีบี เมื่อโหนด-เรดรับคาขอมูลจากบอรดเอ็นบี-ไอโอทีทั้งคาละติจูด ลองจิจูด
จากนั้นจะทําการสงขอมูลแบบเวลาจริงลงไปเก็บไวท่ีอินฟลัคซดีบี 

4) สวนแสดงผลในกราฟานา เมื่อโหนด-เรดรับขอมูลจากบอรดเอ็นบี-ไอโอที ประกอบดวยคาละติจูด ลองจิจูด และระดับ
แรงดัน จะทําการสงขอมูลแบบเรียลไทมไปเก็บไวที่อินฟลัคซดีบี และแสดงผลในอินฟลัคซดีบี จากนั้นกราฟานาจะทําการดึงขอมูล

มอดูลจีพเีอส ไมโครคอนโทรลเลอร เอ็นบี-ไอโอท ี
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ในอินฟลัคซดีบีมาแสดงผล โดยกราฟานาตองทําการลงปลั๊กอิน (plug in) กับอินฟลัคซดีบี และกําหนดคาไอพี พอรต และช่ือ
ฐานขอมลูภายในของอินฟลัคซดีบีใหตรงกับท่ีเก็บไว 

ภาพที่ 5 ผลการทดลองการสงขอมูลดวยบอรดเอ็นบี ไอโอที ไปยังโหนด-เรด 

ภาพที่ 6 ผลการทดลองโหนด-เรด เชื่อมตอกับอินฟลัคซดีบี 

ภาพที่ 7 การแสดงผลของกราฟานาดึงขอมูลจากอินฟลัคซดีบี 

4. ผลการวิจัย

1) การทดลองเปรียบเทียบพิกัดที่ไดจากเครื่องระบุตําแหนงกับแอพพลิเคชันกูเกิลแมพ (google map) แสดงดังภาพท่ี 8 และ
ตารางที่ 2 โดยมีคาความผิดพลาดคิดเปนรอยละ 6.73 
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ภาพที ่8 ความผิดพลาดระหวางเครื่องระบุตําแหนงและแอพพลเิคชันกูเกิลแมพ 

ตารางที่ 2 ความผิดพลาดระหวางเครื่องระบุตําแหนงและแอพพลิเคชันกูเกิลแมพ 

ลําดับ 

ตําแหนงจากแอพพลิเคชัน 
กูเกิลแมพ 

ตําแหนงจากเคร่ืองมือระบุ
พิกัด 

คาการเปลีย่นแปลงระยะทาง
เปนกิโลเมตร(ดูจากองศาของ

ละติจูด) 
ระยะท่ี
ผิดพลาด
(เมตร) 

คาความ
ผิดพลาด

(เปอรเซ็นต) 
ละติจูด ลองจิจูด ละติจูด ลองจิจูด 

ของละติจูด
(km) 

ของลองจิจูด
(km) 

1 13.8409382 100.0148545 13.840949 100.01482 110.639 108.054 3.91 3.91% 

2 13.8409164 100.0148381 13.840873 100.01496 110.639 108.054 14.02 14.02% 

3 13.8409581 100.0150352 13.840993 100.0151 110.639 108.054 8.00 8.00% 

4 13.8409288 100.0148957 13.84089 100.01492 110.639 108.054 5.03 5.03% 

5 13.8407351 100.0147432 13.840751 100.01473 110.639 108.054 2.26 2.26% 

6 13.8367364 100.0265841 13.836835 100.0266 110.639 108.054 11.04 11.04% 

7 13.8363829 100.0271336 13.836323 100.02713 110.639 108.054 6.64 6.64% 

8 13.836167 100.0276972 13.836159 100.02765 110.639 108.054 5.18 5.18% 

9 13.8361084 100.0280459 13.836155 100.02799 110.639 108.054 7.94 7.94% 

10 13.8360212 100.028399 13.836096 100.02837 110.639 108.054 8.85 8.85% 

คาเฉลี่ยของความผิดพลาด(เปอรเซ็นต) 6.73% 

2) การทดลองเครื่องระบุตําแหนงการเดินรถไฟฟาในพื้นที่มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม โดยแสดงผลการเดินรถผาน
กราฟานาเปรียบเทียบกับแอพพลิเคชันเพเซอรซึ่งเปนแอพพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่ แสดงการเคลื่อนตําแหนง ดังภาพท่ี 9 

และภาพที่ 10 

ตาํแหนง่จากแอพพลเิคชนักเูกิลแมพ
ตาํแหนง่จากเครอืงระบตุาํแหนง่

การประชุมวิชาการระดับชาติ ครั้งที่ 13 มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 

มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม | นครปฐม | ประเทศไทย | วันที่ 8 - 9 กรกฎาคม 2564

738 The 13th NPRU National Academic Conference

Nakhon Pathom Rajabhat University | Nakhon Pathom | Thailand | 8 - 9 July 2021



ภาพที่ 9 พิกัดจากเครื่องมือระบุตาํแหนงบนกราฟานา 

ภาพที่ 10 ตําแหนงการเดินรถไฟฟาพ้ืนท่ีมหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐมแสดงบนกราฟานาและบนแอพพลิเคชันเพเซอร 

5. สรุปผลการทดลอง

บทความวิจัยนี้นําเสอนการพัฒนาเครื่องมือระบุตําแหนง ใหบริการบนไอโอที คลาวด ดวยโพรโตคอลเอ็มคิวทีที ผานการ
ออกแบบแผนผังของการทํางานบนโหนด-เรดและเก็บผลในระบบฐานขอมูลคลาวดอินฟลัคซดีบี และแสดงตําแหนงผาน 
กราฟานาได จากการทดลองพบวาคาความผิดพลาดของเครื่องระบุตําแหนงเทียบกับแอพพลิเคชันกูเกิลแมพ มีความผิดพลาด โดย
คิดเปนรอยละ 6.73  
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