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SURASAK LEEKUALKUL ะ A STUDY OF POSITION-ON-EARTH DETERMINATION FROM 
DOPPLER SATELLITE DATA. THESIS ADVISOR ะ ASSO. PROF. CHUGIAT 
WICHIENCHAROEN, Ph.D. 133 pp.

The objective of th is  study is to determine the posi tion on the 
ea r th ' s  surface from Transi t  s a t e l l i t e  data for Department of Lands (DOL) 
survey projec ts .  The computation of posit ion was carr ied out by two d i f fe ren t  
methods, namely, Translocation Method and Network Adjustment Method on 
s a t e l l i t e  datum. The resu l ts  of computation were investigated and transformed 
to Indian Datum 1975 by using 3 transformation parameters. The comparison 
between these resu l ts  and the values of Royal Thai Survey Department yielded 
maximum d if fe ren t  0.839 m. in northing and 0.989 m. in east ing fo r  t rans loca­
tion method and 0.828 m. and 0.934 m. in northing and east ing respectively  
for network adjustment method. The re su l t  of comparison for  both translocat ion 
and network adjustment methods are sui table  for posit ion determination for  
DOL applicat ions.

The resu l ts  of th is  study can be use as guidelines for se lect ing the 
appropriate method for  determination of posi tion on the e a r th ' s  surface to 
meet requirements on accuracies, expenses, and operating time in es tabl ishing 
photo control points ,  and horizontal control points for DOL th ird  order 
t raverses.
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ลัญณูลัก ษณ ความหมาย

■ Cto o |a กงแกนยาวธลงทรงร
a = 6378135.0 บนพืนหลักฐรนดาวเทียม 
a = 6377276.3451 บนนืนหลักฐานอินเดียน 2518

๖ กงแกนลันของทรงรี
C a2/b
d ความยาวคอรีดฑเร่อมระหว่างจุดปลายฑั้งฬองของเลันโค้งบนระนาบ
e F ir s t  e c e n t r ic i t y  ของทรงรี 

e 2 = (a 2 -  b2 ) / a 2
e' Second e c e n t r ic i t y  ของทรงรี 

é 2 = (a 2 -  b2 ) /b 2
f F la tte n in g  ของทรงรี, f  = (a -  b ) /a  

f  = 1 /29 8 .260  บนพนหลักฐานดาวเทียม 
f  = 1 /300.8017  บนพนหลักฐานอินเดียน 2518

Sa ความยาวเลันเมริเดียนบนผิวทรงรี วัดจากเลันลันยลัตรถงละติจด 0<p ฆ  ฆ ‘น

Ko ลัเกลเ๗กเตอรีที่เลันเมรีเดียนกลาง 
Ko = .9996 ส์าหรับระบบยูทีเอ็ม

M รัลัมีความโค้งในระนาบเมรีเดียน (Radius o f curvature in  
th e  m eridian)
M = a ( l  -  e 2 ) / ( l  -  e 2 s in 2 0 ) 3 /2

N รัลัมีความโค้งในระนาบติ,งส์าคัญ (Radius o f curvature in  
th e  prime v e r t ic a l )
N = a / ( l  -  e 2 s in 2 0 ) 1/2

ท (a -  b ) / (a  + b)



วัญกุเลกษณ ความหมาa

R
X

R = J m

ค่าพิกัดใ?)แนวแกนนลนบนระนา?เขลงการฉายแพ?๓ วัตจาก เ วัน
เมริเตียนกลาง
ค่าพิกัดในเนวแกนธคงจุดตีนเละจุด?]ลายของ เวันยีฮลเดวัก
ค่าพิกัดในเนวแกนนลน?!ลง IJTM = 500,000 + X
ค่าพิกัดในเนวแกนดั้ง?!นระนาบของการฉายแผนมี่วัดจากคูนยกำเนิด
ค่าพิกัดในเนวแกนดั้ง?!องจุดตีนและจุด?]ลายขลงเวันยีอลเตวักตามลำดับ
ค่าพิกัดในเนาแกนดั้ง?เลง UTM วัดจากเวันคูนยคูตร = Y (ลำหรับวัก
โล ก เ,หนิล)
ละตีจุดยีอลเดวัก (G eodetic L atitu d e)
ละตีจุดปดห้อยตี (Foot P o in t L atitu d e)
ลองจิจุดทีออเดตีก
(X -  X_) ผลด่างระหว่างลองจิจดมี่พิจารณากัมลลงจิจดขคงเวันcm <y SJ

เมริเตียนกลาง
ความถ,มี่เครื่ลงรับวักุถฺทณวัร้างขน 
f 0 = 400 MHz 
ความถี่มี่เ คร่ึองรับวักุภทณรับได้ 
ความถี่มี่ดาว เทียมลํงกระจายลงมา 
f T = 399.968 MHz
ค่าดอปเปลอริเคานตี ระหว่างเวลา i  และ i  + 1 
เวลามี่รับวัณณาณดาวเทียมเมลเวลา i  
ระยะจากดาวเทียมถงเครองรับวักุถุทณเมลเวลา i 
ความ เ ร็วของวัญกุทณดาว เทียม
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