
ซอฟต์แวร์สำหรับการหาตำแหน่งชุดเดี่ยวที่ใ#ความละเอียดสูง

ซอฟต์แวร ์สำหรับการหาตำแหน ่งจ ุดเด ี่ยวท ี่ให ้ความละเอ ียดส ูงถ ูกพ ัฒนาข ึนด ้วยโปรแกรม  
M A TLA B เวอร์ช ัน 6.5 โดยในบทนี้จะได ้อธ ิบายถ ึงหล ักการทำงานของซอฟต์แวร์ซ ึ่งจะกล ่าวถ ึง 
ขั้นตอนการทำงาน พร้อมด้วยองค ์ประกอบของซอฟต์แวร ์ตามด้วยการใช ้งานโดยจะแสดง
รายละเอ ียดของข ้อม ูลนำเช ้าท ี่ต ้องป ้อนให ้ก ับซอฟต์แวร ์ พร ้อมทังต ัวอย่างการป ้อนข้อม ูลและ
อธิบายรูปแบบของผลลัพธ ์ท ี่ได ้จากซอฟต์แวร ์ และใน ส ่วน ช ุดท ้ายค ือคำแน ะน ำใน การใช ้
ซอฟต์แวร์ ม ีรายละเอ ียดด ังต ่อไปน ี้

2 .1 .หลักการทำงานและองค์ประกอบของซอฟต์แวร์

ซอฟต์แวร์สำหรับการหาตำแหน ่งจ ุดเด ี่ยวท ี่ให ้ความละเอ ียดส ูง ม ีข ั้นตอนการทำงานโดย  
เร ิ่มจากการอ ่านข ้อม ูลการร ับส ัญญ าณดาวเท ียมในร ูปแบบไฟล์ RINEX เพ ื่อนำข ้อม ูลซ ูโฒ รนจ์ท ี่ได  ้
จากรห ัสและเฟสของคล ื่นส ่งในท ุก ๆ ขณ ะเวลามาจ ัดเก ็บเป ็นร ูปแบบท ี่ต ้องการนำไปใช ้งานต ่อไป  
โดยจะม ีการจำแนกข้อม ูลจากแหล่งข ้อม ูลต ่างๆ จากน ั้นจะทำการอ ่านข้อม ูลวงโคจรดาวเท ียมและ 
ค่าแต้นาฬ ิกาดาวเท ียมความละเอียดสูง เพ ื่อนำข้อม ูลตำแหน่งดาวเท ียมและค่าแต้นาฬ ิกาดาวเท ียม  
มาจ ัดเก ็บในร ูปแบบท ี่ด ้องการ หล ังจากน ั้นจะทำการประมาณค่าในช ่วงข ้อม ูลด ังกล ่าวจากข ้อม ูล
ท ุก ๆ 15 นาท ีไปย ังขณะเวลาท ี่ด ้องการเช ่น ท ุก ๆ  30 ว ินาท ีเป ็นด ้น ตามด้วยการคำนวณ
ค่าพาราม ิเตอร์ท ี่จะต ้องใช ้ในการคำนวณ ในท ุก ๆ  ขณะเวลา 30 ว ินาท ี เช่น ความเร ็วโดยประมาณ  
ของดาวเท ียมแต ่ละดวงในแต ่ละขณะเวลา เป ็นด้น จากน ั้นทำการสร้างสมการค ่าส ังเกตจาก
ข ้อม ูลซ ูโดเรนจ์ท ี่ได ้จากรห ัสและเฟสของคล ื่นส ่ง คำนวณปรับแต ้ความคลาดเคลื่อนเน ื่องจากวง
โคจรดาวเท ียม ความคลาดเคลื่อนเน ื่องจากนาฬ ิกาดาวเท ียม ความคลาดเคลื่อนเน ื่องจากขั้น
บรรยากาศโทรโพ สเพ ัอร ์ และความคลาดเคล ื่อนเน ื่องจากข ั้นบรรยากาศไอโอโนสเพ ัยร ์ พร้อมทั้ง 
ทำการประมาณค่าด ้วยวิธ ี Extended Kalman Filter เพ ื่อหาค่าตำแหน่งดาวเท ียม ณ ตำแหน่งตั้ง 
เครื่องรับส ัญญาณ โดยผลล ัพธ ์ท ี่ได ้จะเป ็นค ่าพ ิก ัดในระบบพ ิก ัดฉากย ึดต ิดโลก ภาพรวมการทำงาน 
ของโปรแกรมด ูได ้จากร ูปท ี่ 2.1

บ ท ท ี่ 2
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อ ่านข ้อม ูลการร ับส ัญ ญ าณ ดาวเท ียมในร ูปแบบไฟล ์RINEX

V

อ่านข้อม ูลวงโคจรดาวเท ียมและค่าแก ้นาฬ ิกาดาวเท ียมความละเอ ียดสูง 
ใน ร ูป แบ บ ไฟ ล ์ SP3

V

ทำการประมาณค่าในช ่วง
ข ้อม ูลวงโคจรดาวเท ียมและค่าแก้นาฬ ิกาดาวเท ียมความละเอ ียดส ูง 

จากข ้อม ูลท ุกๆ 1 5 นาท ีไปอ ังขณ ะเวลาท ี่ต ้องการเช ่น30 ว ิน าท ีเป ็น ด ้น

V

จากสมการช ูโดเรนจ ์ท ี่ไต ้จากรห ัสและเฟสของคล ื่นส ่งคำนวณ ปรับแก ้ค ่าคลาดเคล ื่อนด ังต ่อไปน ี้
•  ความคลาดเคลื่อนเน ื่องจากวงโคจรดาวเท ียม
•  ความคลาดเคลื่อนเน ื่องจากนาฬ ิกาดาวเท ียม
•  ความคลาดเคล ื่อนเน ื่องจากช ั้นบรรยากาศโทรโพสเพ ัยร ์
•  ความคลาดเคล ื่อนเน ื่องจากช ั้นบรรยากาศไอโอโนสเพ ิยร ์

V

ทำการประมาณค่าด ้วยว ิธ ี Extended Kalman Filter 
เพ ื่อหาค่าพ ิก ัด ณ ตำแหน่งต ั้งเครื่องรับสัญญาณ

รูปที่ 2.1 แสดงภาพรวมการทำงานของซอฟต์แวร์

สำหรับซอฟต์แวร์ท ี่ถ ูกพ ัฒนาขึ้นด ้วยโปรแกรม MATLAB จะเป็น script-file ท ี่ม ีนามสกุล  
,ท1 ประกอบไปด้วยไฟล์ท ี่พ ัฒนาขึ้นจากซอฟต์แวร ์การหาตำแหน ่งจ ุดเด ี่ยวท ี่ให ัความละเอ ียดสูงเด ิม  
ที่เข ียนด ้วยโปรแกรม MATLAB เวอร์ช ัน 6.0 ท ี่พ ัฒนาขึ้นโดย นายภัคพงศ์ หอมเนียม (2003) และ 
ซอสโคดบางส ่วนจากโปรแกรมท ี่เข ียนด ้วยภาษา Mathcad ของ Witchayangkoon (2000) สามๅรถ
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ศึกษา!พ ิ่มเต ิมได ้ใน พ itchayangkoon (2000) โดยจากไฟล์ท ั้งหมดสามารถแบ ่งกล ุ่มตามหน ้าท ี่ใน  
การทำงานได ้ 5 กล ุ่มและแต ่ละกล ุ่มประกอบไปด ้วยไฟล ์ด ังแสดงในตารางท ี่ 2.1 สำหรับที่มาของ 
ไฟล์จะแทนด้วยสัญลักษณ ์ซ ึ่งม ีความหมายดังน ี

•  (-) ค ือไฟล์ท ี่ทางผู้ว ิจ ัยได้พ ัฒนาขึ้น!อง และม ีการพ ัฒนาแก้ไขบางส ่วนจากท ี่ม ีอย ู่ 
แก้ว ของนายภัคพงศ์ หอมฒ ียม (2003)

•  (พ) ค ือไฟ ล ์ท ี่พ ัฒ นามาจากซอฟ ต ์แวร ์การหาตำแหน ่งจ ุด เด ี่ยวท ี่ให ้ความละ!อ ียด
ลุ[งซ ึ่งเข ียนด ้วยโปรแกรม Mathcad (Witchayangkoon, 2000) และจากน าย
ภัคพงศ์ หอม!นียม (2003)

•  (c) ค ือไฟลของ Constellation Toolbox

ตารางที่ 2.1 แสดงหน ้าท ี่และช ื่อไฟล์ต ่าง ๆ ในซอฟต ์แวร ์
กลุ่มที่ / หน้าที่ ช ื่อไฟ ล ์ ที่มา

กลุ่มที่ 1 Rd m x o .m (c)
ทำหน ้าท ี่อ ่านข ้อม ูลการร ับส ัญ ญาณดาวเท ียมในร ูปแบบ Rd_mx_processor.m (-)
ไฟ ล ์ RINEX มาจ ัดเก ็บในร ูปแบบท ี่ต ้องการ readRinex.m (พ)

Refrinex (c)
RepNaN.m (พ)
R d m x o w .m (-)

กลุ่มที่ 2 FormSP3.m (พ)
ทำหน ้าท ี่อ ่านข ้อม ูลวงโคจรดาวเท ียมและค่าแก ้นาฬ ิกา IntpSP3clk.m (พ)
ดาวเท ียมความละเอ ียดลุ[งมาจัดเก ็บในรูปแบบที่ต ้องการ ReadSP3.m (พ)

SP3_processor.m (พ)
กลุ่มที่ 3 Az.m (พ)
ทำหน ้าท ี่ประมาณค่าในช ่วงข ้อม ูลจากหน ่วยงาน IGS Azimuth.m (พ)
จากข้อมูลท ุก ๆ 15 นาท ีไปยังขณะเวลาท ี่ต ้องการเช ่น Constant OMC .m (พ)
เวลาท ุก ๆ 30 ว ินาท ี เป็นด้น Ecef211h.m (พ)

LG.m (พ)
LG CLK.m (พ)
LG interp.m (พ)
LG_processor.m (-)
LG_SP3.m (พ)
L G X Y Z .m (พ)
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ตารางที่ 2.1 แสดงหน ้าท ี่และช ื่อไฟล ์ต ่าง ๆ ในซอฟต ์แวร ์ (ต่อ)
กลุ่ม ท่ี / หน้าที่ ช ื่อไฟ ล ์ ที่มา

กลุ่มที่ 3 prodd.m (พ)

ทำหน ้าท ี่ประมาณค่าในช ่วงข ้อม ูลจากหน ่วยงาน IGS SatPo.m (พ)

จากข้อมูลท ุก ๆ 15 นาท ีไปยังขณะเวลาท ี่ต ้องการเช ่น SHZD.m (พ)

เวลาท ุก ๆ  30 ว ินาท ี เป็นด้น SP3 interp.m (พ)

SVCLK.m (พ)

SVOFFSUN.m (พ)

SWZD.m (พ)

XCLK.m (พ)

XYZ.m (พ)

กลุ่มที่ 4 ClkphialLm (พ)

ทำหน ้าท ี่คำนวณค่าปรับแก้ความคลาดเคลื่อนชน ิดต ่าง ๆ EKF.m (พ)

และทำการประมาณค่าด ้วยวิธี Extended Kalman Filter EKFjprocessor.m (-)

เพ ื่อหาค่าพ ิกัดดาวเท ียม H4DOPs.m (พ)

MatrixHhZ.m (พ)

NiellMF.m (พ)

PhiPPhiT.m (พ)

Tropol.m (-)

typeobs.m (-)

กลุ่มที่ 5 ConstantglobaLm (พ)

ค ือไฟล ์ท ี่ไม ่ถ ูกจ ัดอย ู่ใน  4 กล ุ่มก ่อนหน ้าโดยจะเป ็นไฟล ์ EceQlla.m (c)

ที่ทำหน ้าท ี่ท ั่ว ๆ ไปรวมถ ึงไฟล์ท ี่ม ีการใช ้ร ่วมก ัน Err chk.m (c)

ระหว่างกลุ่มเช ่น PPP_processor.m เป ็นไฟล์ท ี่ทำหน ้าท ี่ Gps2utc.m (c)

ส ั่งงานโปรแกรมท ั้งหมด หรือ Constant globalm  เป็น Gps2sec.m (c)
ไฟ ล ์ของค ่าคงท ี่ท ี่ใช ้ในซอฟ ต ์แวร ์ เป็นด้น PPP_processor.m (-)

Utc2gps.m (c)

Utc21eap.m (c)

ส ำห ร ับ รายละเอ ียดการท ำงาน ใน แต ่ละไฟ ล ์รวม ถ ึงข ้อม ูลน ำ!ข ้าและผลล ัพ ธ ์ใน แต ่ละไฟ ล  ์
สามารถศ ึกษาเพ ิ่ม เต ิมได ้ในว ิธ ีใช ้ท ี่อย ู่ภายในแต ่ละไฟล ์ โดยในบทนี้จะได ้กล่าวถ ึงรายละเอ ียดทเอง 
ไฟล์หล ัก ๆ  ท ี่ใช ้ใน การทำงาน เท ่าน ั้น  ซ ึ่งจะกล ่าวถ ึงในห ัวข ้อต ่อไป
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2.2 การใช้งานซอฟต์แวร์

การใช ้งานซอฟต์แวร ์ทำได ้โดยการต ิดต ั้งโปรแกรม MATLAB เวอร์ชัน 6.5 ลงบนเครื่อง 
คอมพิวเตอร์ จากน ั้นทำการเป ิดโปรแกรมจะพบกับหน ้าต ่างคำส ั่ง เน ื่องจากโปรแกรม MATLAB 
เป ็นโปรแกรมในล ักษณ ะ interactive mode ด ังน ั้นสามารถพ ิมพ ์คำส ั่งสำหรับการประมวลผลได ้ 
โดยตรง รูปที่ 2.2 แสดงหน ้าต ่างคำส ั่งของโปรแกรม MATLAB ต ัวอย่างการพ ิมพ ์คำสั่งและช้อม ูล  
นำเข ้าโดยท ี่เครื่องหมาย ... หมายถ ึงการข ึ้นบรรท ัดใหม ่ในการพ ิมพ ์คำส ั่งเท ่าน ันเพ ื่อให ้สามารถเห ็น  
คำสั่งน ั้งหมดในหน้าเด ียว ซ ึ๋งโดยปกติแล ้วเราสามารถพ ิมพ ์คำส ั่งเป ็นบรรทัดเด ียวต ่อเน ื่องก ันไป
โดยไม,ต ้องข ึ้นบรรท ัดใหม ่

รูปที่ 2.2 แสดงต ัวอย ่างคำส ั่งท ี่ใช ้!นการประมวลผลซอฟต์แวร  ์

สำหร ับคำส ั่งท ี่ใช ้ม ีร ูปแบบต ังน ี้

PPP_processor(rinex_file,sp3_file,save_file, sep, lep,obs_ra te, session_time,doy,x, trop, type, minsat, 
sp3_type,type_f,igsdata,Lo_C 1 ,Lo_L 1 )

โดยท ี่ข ้อม ูลนำเช ้าม ีรายละเอ ียดแสดงในตารางท ี่ 2.2
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ตารางท่ี 2.2 แสดงรายละเอียดและตัวอย่างของข้อมูลนำเข้าท่ีใช้ในการประมวลผล
ชื่อข ้อม ูลนำเข ้า รายละเอียด ตัวอย่างจากรูปที่ 2.2

r in ex file ค ือช ื่อไฟ ล ์ของข ้อม ูลการร ับ ส ัญ ญ าณ ดาวเท ียม ใน  
ร ูปแบบ ไฟ ล ์ RINEX

'mas 12440.03๐’

sp3_fïle ค ือ ช ื่อ ไฟ ล ์ข อ งข ้อ ม ูล ว งโค จ รด าว เท ียม แล ะค ่าแก ้ 
น าฬ ิก าด าว เท ียม ค วาม ละเอ ียด ส ูงใน ร ูป แบ บ ไฟ ล ์ 
SP3

'igsl2341.sp3'

S a v e file ค ือ ช ื่อ ไ ฟ ล ์ท ี่ใช ้ใน ก า ร เก ็บ ผ ล ล ัพ ธ ์ท ี่ไ ด ้จ าก ก าร  
ป ร ะ ม ว ล ผ ล โ ด ย ผ ล ล ัพ ธ ์ท ี่ไ ด ้จ ะ อ ย ู่ใ น ช ื่อ  
Save file.txt

'masl244_60m30stest'

Sep ค ือ เว ล า เร ิ่ม ด ้น ส ำ ห ร ับ ก า ร ป ร ะ ม ว ล ผ ล  เป ็น  
เมตริกซ์ขนาด 1x6 ม ีร ูปแบบด ังน ี ้
[ปี เดือน วัน ช ั่วโมง นาที ว ินาที]

[03 09 1 0 0 00]

lep ค ือ เว ล า ส ิน ส ุด ส ำ ห ร ับ ก า ร ป ร ะ ม ว ล ผ ล  เป ็น  
เมตริกซ์ขนาด 1x6 ม ีร ูปแบบด ังน ี ้
[ปี เดือน วัน ช ั่วโมง นาที ว ินาที]

[03 09 1 24 0 00]

ob srate ค ือ เล ือ กอ ัต ราก ารบ ัน ท ึกข ้อม ูลท ี่ต ้องการน ำม าใช ้ 
ใน ก าร ป ร ะ ม ว ล ผ ล  เช ่น ต ้อ งก ารข ้อ ม ูล ท ุก  ๆ 30  
วินาท ีหริอข ้อม ูลท ุก ๆ 60 วินาที เป็นด้น

30

sessiontim e ค ือช ่วงระยะเวลาท ี่ใช ้ในการประมวลผลข ้อม ูลเช ่น  
5 นาที 10 นาที หรือ 1 5 นาท ีเป ็นด ้น  โด ย ก าร ให ้ 
ค ่าม ีห น ่ว ย เป ็น ว ิน าท ี เช ่น ต ้อ งก าร ป ร ะ ม ว ล ผ ล  
ข ้อม ูลตลอด 60 น าท ีแป ลงเป ็น ว ิน าท ีเท ่าก ับ  3600  
วินาที

3600

doy ค ือลำด ับท ี่ในหน ึ่งป ีของว ันท ี่ใช ้ในการประมวลผล  
เช ่น ว ัน ท ี่ 1 ม กราค ม จ ะม ีค ่า เท ่าล ับ  1 และว ัน ท ี่ 1 
กุมภาพ ันธ์ จะมีค ่าเท ่าก ับ 32 เป็นด้น

244

X ค ือค ่าพ ิก ัดของต ำแห น ่งเคร ื่องร ับ โดยป ระม าณ ใน  
ระบ บพ ิก ัดฉากย ึดต ิดโลก ม ีหน ่วยเป ็นเมตร เป็น  
เมตริกซ์ขนาด 1x3 ม ีร ูปแบบด ังน ี ้
[ท ิศ ท างใน แกน X , พ ิศ ท างใน แกน Y, ท ิศท างใน  
แกน Z]

[5439192.2651 - 
1522055.6288 

2953454.7059]
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ตารางท่ี 2.2 แสดงรายละเอียดและตัวอย่างของข้อมูลนำเข้าท่ีใช้ในการประมวลผล (ต่อ)
ช ื่อข ้อม ูล น ำ เข้า รายละเอียด ตัวอย่างจากรูปที่ 2.2

trop ค ือการเล ือกว ิธ ีคำนวณ ค่าคลาดเคล ื่อนเน ื่องจากช ั้น  
บรรยากาศโทรโพสเธ ีเยร ์ มี 3 กรณ ีต ังน ี ้
trop =  1 เป ็น การกำห น ด ให ้เท อม  d tt0 P  เป ็นต ัว  
แปรไม ่ทราบค ่าอ ีกหน ื่งต ัวท ี่ต ้องทำการประมาณค่า 
ดวยวิธี EKF
trop = 2 เป ็น การคำน วณ ค ่า d t 109 จากแบบจำลอง  
Saastaraoinen เท ่าน ั้น  เพ ื่อ ใช ้เป ็น ค ่าป ร ับ แ ก ้ใน  
สมการช ูโดเรนจ ์
trop = 3 เป ็น การคำน วณ ค ่า d tt0 P  จากแบบจำลอง  
Saastamoinen และ Niell Maping Function เพ อ ใช ้ 
เป ็นค ่าปร ับแก ้ไนสมการ ช ูโดเรน จ ์ 
ในงานว ิจ ัย น ี้เล ือกใช ้กรณ ี trop =  3

3

type ค ือการกำห น ดค ่า transition matrix (  O  )  ม 2 กรฌ 
ดังนี้ค ือ
Type =  1 กำหนดค ่าให ้ก ับ  transition matrix (  O  )  

Type =  2 กำห น ดให ้ transition matrix เป ็นเมตรกซ  
เอกล ักษณ ์
ในงานว ิจ ัย น ี้เล ือ ก ใช ้ type =  2

2

minsat ค ือจำน วน ดาวเท ียม ห ้อยส ุด ท ี่ย อ ม ให ้ใน แต ่ล ะช ุด  
ข ้อ ม ูล ท ี่ใ ช ้ใ น ก า ร ป ร ะ ม ว ล ผ ล  ใ น ง า น ว ิจ ัย น ี้ 

เล ือ ก ใช ้จ ำน ว น ด าว เท ีย ม น ้อ ย ท ี่ส ุด ท ี่ยอ ม ให ้ค ือ  4 
ดวง

4

SP3_type ค ือการกำหนด ว ิธ ีการป ระมาณ ค ่าใน ช ่วงก ับ ข ้อม ูล  
วงโคจรดาวเท ียมความละเอ ียดส ุงใน 2 กรณ ีต ัง น ี้ 

SP3_type =  1 ค ือก รณ ีใช ้ข ้อ ม ูลช น ิด  High-rate 
จากทาง JPL ท ี่ม ีข้อม ูลวงโคจรท ุก ๆ  30 วินาท  ี
SP3_type =  2 ค ือกรณ ีข ้อม ูลจากท าง IGS ท ี่ม ี 

ข ้อม ูลวงโคจรดาวเท ียมท ุก ๆ  15 นาท  ี
ในงานว ิจ ัย น ี้เล ือก ใช ้ SP3 type =  2

2
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ตารางท่ี 2.2 แสดงรายละเอียดและตัวอย่างของข้อมูลนำเข้าท่ีใช้ในการประมวลผล (ต่อ)
ชื่อข ้อม ูลนำเข ้า รายละเอียด ตัวอย่างจากรูปที่ 2.2

t y p e f เน ื่อ ง จ า ก ใน ก า ร ว ิจ ัย ม ีก า ร เล ือ ก ใช ้ข ้อ ม ูล จ า ก  
เครื่องม ือแบบ 2 ความถี่ ล ับเคร ื่องแบบความถี่เด ียว  
จึงต ้องม ีการแยกประเภทข้อม ูลว ่าได ้มาจากเครื่องจ ี 
พ ีเอส แบ บ ไห น  โด ย  type f  =1 จะเป ็นข ้อม ูลจาก  
เครื่องความถี่เด ียว และข ้อม ูลท ี่ด าวน ์โห ลดม าจาก  
อิน เตอร ์เน ็ต ถ้า t y p e f = 2 0 จะเป ็น ข ้อม ูลท ี่ได ้มา  
จากเคร ื่อง  2 ค วาม ถ ี่เท ่าน ั้น  ใน ง าน ว ิจ ัย น ี้จ ะ ใช ้ 
Leica RS530 และจากต ัวอย ่างจะเป ็นข ้อม ูลท ี่ดาวน  ์
โห ลด ม าจ าก ส ถ าน ีฐ าน ท ี่เล ือ ก ไว ้ไม ่ใช ่ข ้อ ม ูล ท ี่ม า  
จากเครื่อง 2 ความถี่ ต ังน ั้นจ ึงใช ้ type f  =  1

1

igsdata เน ื่องจากข ้อม ูลท ี่ใช ้ในงานว ิจ ัย  มาจากข ้อม ูลหลาย  
แหล่ง ทำให ้ร ูปแบบของ Rinex File แตกต ่างล ันใน  
รายละเอ ียด ข องข ้อม ูล  จ ึงต ้องม ีการก ำห น ด ช น ิด  
ของข้อมูล โดย igsdata = 1 เป ็น ข ้อม ูลท ี่มาจากการ  
ดาวน ์โหลดข ้อม ูลจากสถาน ีฐาน ของ igs 
Igs = 2 จะเป ็นข ้อม ูลจากแหล่งอ ื่น  
ใน ต ัวอย ่างจะใช ้ igs= 1

1

Lo_Cl เน ื่อ ง จ าก ข ้อ ม ูล  Rinex File ท ี่ไ ด ้ข อ ง แ ต ่ล ะ  
แ ห ล ่งข ้อ ม ูล  จ ะ ม ีก าร เร ีย งต ำแ ห น ่งข อ งข ้อ ม ูล ท ี ่
แตกต ่างล ันจ ึงต ้องม ีการกำหนดตำแหน ่ง เพ ื่อความ  
ส ะดวกใน การน ำไปใช ้ใน การคำน วณ  โดย Lo_Cl 
จะเป ็น ตำแห น ่งของข ้อม ูล  รห ัส ว ่าอย ู่ตำแห น ่งท ี ่
เท ่าไหร่

3

Lo_Ll จะเป ็น ต ำแห น ่งข องข ้อม ูล  เฟส ว ่าอย ู่ต ำแห น ่งท ี ่
เท ่าไหร่

1

สำหรับผลลัพธ ์ท ี่ได ้จากการประมวลผลด ้วยซอฟต์แวร์จะถ ูกบ ันท ึกลงบนไฟล์ม ีนามสก ุล .txt ตัง 
แสดงในร ูปท ี่ 2.3 โดยม ีรายละเอ ียดของผลลัพธ์ต ังน ี้ 

•  no. ค ือหมายเลขชุดข้อม ูล
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•  Start time ค ือเวลาเร ิ่มต ้นของช ุดข ้อม ูลม ีร ูปแบบดังน ี้ค ือ ป ี เดือน วัน ช ั่วโมง นาที 
และวินาท ี

•  Last time ค ือเวลาส ิ้นส ุดของช ุดข ้อม ูลม ีร ูปแบบดังน ี้ค ือ ป ี เดือน วัน ช ั่วโมง นาที 
และวินาท ี

•  NumSV คือจำนวนดาวเท ียมท ี่ใช ้ตลอดชุดข ้อม ูล
•  x -m  คือพ ิก ัดของตำแหน่งเครื่องรับส ัญญาณตามแกน X ในระบบพ ิก ัดฉากย ึดต ิดโลก  

มีหน่วยเป็น เมตร
•  Y-m คือพ ิก ัดของตำแหน่งเครื่องรับส ัญญาณตามแกน Y ในระบบพ ิก ัดฉากย ึดต ิดโลก  

มีหน่วยเป็น เมตร
•  z-m  ค ือพ ิก ัดของตำแหน่งเครื่องรับส ัญญาณตามแกน Z ในระบบพ ิก ัดฉากย ึดต ิดโลก  

มีหน่วยเป็น เมตร
•  PDOP ค ่าความถูกต ้องทางตำแหน่งของดาวเท ียม
•  TDOP ค่าความลูกต ้อง ทางเวลา ของดาวเทียม
•  GDOP ค ่าความลูกต ้องทางตำแหน่งของดาวเท ียม โดยรวม

D tt? H I Bj B O r. I a  1H  f .  1 fe'i 3@ I «ta €) คT il n  I J ___________________________ *1
1 I S t a r t tim e L a s t  t i a e BumSV X—m Y-m Z -m PDOP TDOP GDOP
2 2003 9 1 0 0 0 2003 9 1 0 59 30 7 5 43 9 1 9 2 .9 6 2 -1 5 2 2 0 5 6 .0 8 3 2 9 5 3 4 5 5 .1 3 7 3 .7 4 2 .8 0 4 .6 8
3 2003 9 1 1 0 0 2003 9 1 1 59 30 6 5 43 9 1 9 3 .0 3 6 -1 5 2 2 0 5 5 .9 9 4 2 9 5 34 55 .2 79 3 .5 7 2 .3 9 4 .3 0
4 2003 9 1 2 0 0 2003 9 1 2 59 30 4 5 43 9 1 9 2 .8 2 7 -1 5 2 2 0 5 6 .7 1 1 2 9 5 3 4 5 5 .4 2 1 1 3 .8 5 9 .3 2 1 6 .6 9
5 2003 9 1 3 0 0 2003 9 1 3 59 30 4 5 43 9 1 9 1 .9 7 7 -1 5 2 2 0 5 5 .5 3 5 2 9 5 3 4 5 5 .3 9 4 5 .1 2 3 .8 2 6 .3 9
6 2003 9 1 4 0 0 2003 9 1 4 59 30 4 5 43 9 1 9 2 .4 8 5 -1 5 2 2 0 5 5 .3 3 2 2 95 3 4 5 5 .1 8 2 4 .4 9 2 .8 7 5 .3 3
7 2003 9 1 5 0 0 2003 9 1 5 59 30 5 5 4 3 91 93 .4 55 -1 5 2 2 0 5 4 .7 0 5 2 95 3 4 5 5 .2 0 1 4 .3 0 2 .7 3 5 .0 9
8 2003 9 1 6 0 0 2003 9 1 6 59 30 5 5 4 3 91 93 .2 71 -1 5 2 2 0 5 5 .3 0 3 2 95 3 4 5 4 .9 4 6 3 .6 4 2 .6 1 4 .4 8
9 2003 9 1 7 0 0 2003 9 1 7 59 30 5 5 4 3 91 92 .9 70 -1 5 2 2 0 5 6 .1 3 1 2 95 3 4 5 5 .2 5 7 3 .8 5 2 .1 4 4 .4 1

10 2003 9 1 8 0 0 2003 9 1 8 59 30 6 5 4 3 91 93 .0 50 -1 5 2 2 0 5 4 .9 4 7 2 95 3 4 5 5 .7 1 6 2 .1 6 1 .2 0 2 .4 8
11 2003 9 1 9 0 0 2003 9 1 9 59 30 5 5 43 9 1 9 2 .3 8 8 -1 5 2 2 0 5 5 .6 2 5 2 9 5 3 4 5 5 .0 1 4 ร . 67 4 .3 3 7 .1 4
12 2003 9 1 10 0 0 2003 9 1 10 59 30 5 5 43 9 1 9 2 .5 5 9 -1 5 2 2 0 5 5 .3 0 4 2 95 3 4 5 4 .8 1 5 3 .5 8 2 .4 8 4 .3 6
1 3 2003 9 1 11 0 0 2003 9 1 11 59 30 5 5 43 9 1 9 2 .2 3 3 -1 5 2 2 0 5 5 .9 3 6 2 95 3 4 5 4 .9 7 9 2 .6 0 1 .4 7 2 .9 9
14 2003 9 1 12 0 0 2003 9 1 12 59 30 5 5 43 9 1 9 3 .0 4 7 -1 5 2 2 0 5 6 .9 3 5 2 9 5 3 4 5 5 .5 0 4 3 .6 1 2 .3 4 4 .3 0
15 2003 9 1 13 0 0 2003 9 1 13 59 30 5 5 4 3 91 91 .5 10 -1 5 2 2 0 5 5 .4 5 3 2 95 3 4 5 4 .8 7 5 2 .9 5 1 .7 1 3 .4 1
16 2003 9 1 15 0 0 2003 9 1 15 59 30 4 5 43 9 1 8 7 .8 5 6 -1 5 2 2 0 5 6 .4 9 4 2 95 3 4 5 4 .6 8 5 6 .0 6 5 .3 5 8 .7 0
17 2003 9 1 16 0 0 2003 9 1 16 59 30 6 5 43 9 1 9 1 .6 1 0 -1 5 2 2 0 5 6 .2 1 1 2 9 5 34 55 .6 42 2 .9 5 1 .8 6 3 .4 9
18 2003 9 1 17 0 0 2003 9 1 17 59 30 6 5 43 9 1 9 4 .0 4 7 -1 5 2 2 0 5 5 .6 8 3 2 9 5 3 4 5 6 .4 6 7 4 .7 0 2 .4 8 5 .3 1
19 2003 9 1 18 0 0 2003 9 1 18 59 30 5 5 43 9 1 8 6 .8 2 6 -1 5 2 2 0 5 9 .9 7 4 2 95 34 55 .6 76 4 .3 7 3 .0 8 5 .3 5
20 2003 9 1 19 0 0 2003 9 1 19 59 30 5 5 4 3 91 92 .0 67 -1 5 2 2 0 5 5 .4 7 5 2 95 34 55 .4 05 3 .0 2 1 .8 0 3 .5 2
21 2003 9 1 20 0 0 2003 9 1 20 59 30 7 5 43 9 1 9 2 .6 4 7 -1 5 2 2 0 5 6 .6 1 0 2 95 34 56 .2 32 2 .4 0 1 .3 3 2 .7 4
22 2003 9 1 21 0 0 2003 9 1 21 59 30 6 5 43 9 1 9 2 .9 8 0 -1 5 2 2 0 5 7 .0 6 8 2 95 34 55 .7 37 4 .1 2 2 .8 6 5 .0 2
23 2003 9 1 22 0 0 2003 9 1 22 59 30 6 5 43 9 1 9 1 .7 2 0 -1 5 2 2 0 5 5 .4 9 4 2 9 5 3 4 5 5 .2 7 4 3 .4 7 2 .4 7 4 .2 6
24 2003 9 1 23 0 0 2003 9 1 23 59 30 5 5 4 3 91 93 .3 77 -1 5 2 2 0 5 7 .2 5 3 2 95 34 56 .3 09 5 .5 1 3 .4 0 6 .4 7

รูปที่ 2.3 แสดงต ัวอย ่างไฟล์ผลลัพธ์ท ี่ไต ้จากการประมวลผลด้วยซอฟต์แวร์
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2.3. คำแนะนำในการใช ้ซอฟต์แวร ์

2.3.1. ข ้อม ูลการร ับส ัญญาณดาวเท ียมท ี่ใช ้ในการคำนวณ ได ้จากดาวเท ียมกลุ่มเด ียวกัน  
ตลอดระยะเวลาการรับส ัญญาณ กล ่าวคือหากประมวลผลข้อม ูลการรับส ัญญาณดาวเท ียมตลอดช่วง 
ระยะเวลา 15 นาท ีกล ุ่มดาวเท ียมท ี่นำมาใช ้ในการคำนวณจะด ้องเป ็นกล ุ่มเด ียวก ันตลอด 15 นาที 
หากม ีดาวเท ียมดวงใดท ี่พ ้นขอบฟ้าหเอ สัญญาณขาดหายไประหว่าง 15 นาทีดาวเท ียมดวงนั้นจะถูก 
ต ัดออกไปไม ่นำมาใช ้ในการคำนวณ  ต ังน ั้นในการนำซอฟต์แวร ์ไปใช ้งานควรหลีกเล ี่ยงการทำงาน  
ในช ่วงเวลาท ี่ม ีดาวเท ียมอยู่บนท้องฟ ้าเป ็นจำนวนน้อย

2.3.2. ข ้อม ูลการร ับส ัญญาณดาวเท ียมท ี่ได ้จากการดาวน ์โหลดข้อม ูล จากสถาน ีฐานต ่างๆ  
จะมีร ูปแบบมาตรฐานที่แตกต่างก ัน โดยจะม ีจำนวนข ้อม ูลไม ่เหม ือนกัน เช ่นในบางสถาน ี จะไม่มี 
C/A code แต่จะมี P1 แทน จึงด ้องม ีการนำมาใช ้แตกต ่างก ัน ต ังน ั้นก ่อนนำข้อม ูลการรับส ัญญาณ  
ดาวเท ียม ใน ร ูป แบ บ ไฟ ล ์RINEX มาใช ้ควรตรวจสอบรูปแบบไฟล์น ั้น  ๆ  ก่อน

2.3.3. การใช ้ซอฟต ์แวร ์ ในการประมวลผล จะต้องรอข้อมูล final orbit เพ ื่อใช ้ในการ  
ปรับแก ้ค ่าคลาดเคลื่อนท ี่เก ิดเน ื่องจากนาฬ ิกาดาวเท ียม ก ับวงโคจรดาวเท ียม โดยต้องรอผลจาก IGS 
ซึ่งจะใช ้เวลาประมาณ 15 วัน หล ังจากท ี่ทำการร ังว ัดไปแก้ว
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