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ระบบติดตามสัตว์เลีย้งโดยวธีิใช้จุดตรวจสอบบนเครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย 

Animal Tracking Using Checkpoint Method in Wireless Sensor Network 

 

ชาญวชิ สุวรรณพงศ ์(Chanwit Suwannapong)* ดร.ชชัชยั คุณบวั (Dr.Chatchai Khunboa)**  

 

บทคดัย่อ 

การใชเ้ครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สายทาํใหส้ามารถเขา้ใจไดถึ้งพฤติกรรมของสตัวเ์ล้ียง โดยการเลือกใชเ้ซ็นเซอร์โนดท่ี

ใชพ้ลงังานตํ่าและมีขนาดเล็กจะช่วยให้สามารถศึกษาปัจจัยต่างๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกับสัตวไ์ด ้เช่น การแพร่กระจายของโรค

ระหวา่งสัตวแ์ละส่ิงแวดลอ้ม นอกจากน้ีระบบยงัสามารถติดตามสัตวเ์ล้ียงเพ่ือป้องกนัการสูญหายไดอี้กดว้ย ในเบ้ืองตน้

การศึกษาของเราไดท้าํการทดสอบการทาํงานของโนดท่ีพฒันาข้ึนในเครือข่าย ทั้งส้ิน 11 โนด พบวา่ระบบสามารถทาํงานได้

ถูกตอ้งตามท่ีออกแบบไว ้

 

ABSTRACT 

 Animal behavior could be understandable by using wireless sensor network. Using a small node of wireless sensor 

with low power consumption is helpful to study factors such as spreading of disease among animals and environment of 

being. In addition, this system is also capable of tracking on movement of animals to prevent the loss. Our preliminary study 

shows that the design of the 11 developing nodes can work efficiently with our tracking methodology. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

คาํสําคญั: เครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย  ติดตามสตัวเ์ล้ียง   

Key Words: Wireless sensor network, Animal tracking 
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บทนํา 

ประเทศไทยเป็นประเทศเกษตรกรรมมาช้านาน 

แ ม้ว่ า ใ น ปั จ จุ บั น เ ท ค โ น โ ล ยี ใ น ด้ า น อ่ื น ๆ  จ ะ

เจริญกา้วหนา้ไปมากแลว้ก็ตาม แต่เราไม่สามารถละท้ิง

การเกษตร ซ่ึงถือวา่เป็นการผลิตอาหารท่ีสาํคญัและเป็น

รายไดห้ลกัของประเทศ  แต่กลุ่มเกษตรกรในปัจจุบนัน้ี

ยงัขาดการเรียนรู้ท่ีจะพฒันาเทคโนโลยีทางด้านการ 

ปศุสัตว์ เพราะปัจจุบันการปศุสัตว์ในประเทศไทย

โดยทัว่ไปยงัเป็นระบบแบบพ่ึงพาตนเองทั้งการบนัทึก

ขอ้มูล การใหอ้าหาร และการจดัการดา้นอ่ืนๆ ส่งผลให้

เกิดภาระแก่เกษตรกร ทาํให้ไม่สามารถสร้างผลผลิตได้

ตามความตอ้งการ ทั้งยงัเป็นการเพ่ิมตน้ทุนในดา้นการ

ผลิต 

การนาํเอาเทคโนโลยีระบบเครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้

สาย (Wireless Sensor Network) (ชชัชยั, 2554) มา

ป ร ะ ยุก ต์ใ ช้ใ น ภ า ค ป ศุ สั ต ว์  จ ะ เ ป็ น ก าร เ พิ่ ม ขี ด

ความสามารถในดา้นการผลิต ลดตน้ทุน อีกทั้งยงัเป็น

การยกระดับมาตรฐานการผลิตปศุสัตว์ ซ่ึงเครือข่าย

เซ็นเซอร์ไร้สายเป็นเทคโนโลยีท่ีมีประสิทธิภาพ โดย

ระบบเซ็นเซอร์ไร้สาย มีจุดเด่นคือ เป็นอุปกรณ์ท่ีมี

ขนาดเล็ก อีกทั้งใชพ้ลงังานตํ่า ทาํให้สามารถทาํงานได้

อยา่งต่อเน่ืองเป็นเวลานาน โดยอาศยัเพียงพลงังานจาก

แบตเตอร่ีท่ีมีขนาดเล็ก  และเป็นการส่ือสารระยะใกล้

หรือเรียกอีกอย่างหน่ึงว่า เครือข่ายไร้สายส่วนบุคคล

(Wireless Personal Area Network) เครือข่ายน้ีมีทั้ ง

ความเร็วในการรับส่งขอ้มูลสูงและตํ่า งานวิจยัน้ีไดใ้ช้

มาตรฐาน IEEE 802.15.4 ซ่ึงเป็นเครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้

สายระยะใกลท่ี้มีความเร็วตํ่า ขนาดความถ่ี 2.4 GHz ซ่ึง

สามารถรับส่งขอ้มูลได้สูงสุด 250 กิโลบิตต่อวินาที 

(IEEE, 2006) 

จากเหตุผลดงักล่าวขา้งตน้นั้น เครือข่ายเซ็นเซอร์

ไร้สาย สามารถนาํมาใชป้ระโยชน์ในการจดัการระบบ

ติดตามและระบุตาํแหน่งของสัตวเ์ล้ียงในภาคปศุสัตว ์

อีกทั้งยงัช่วยในการดูแนวโนม้ของการแพร่กระจายโรค

ของสตัวเ์ล้ียงท่ีอยูร่วมกนัเป็นกลุ่ม เพ่ือช่วยอาํนวยความ

สะดวกให้กับเกษตรกร และช่วยในการปรับปรุงการ 

ปศุสตัวใ์หมี้ประสิทธิภาพมากข้ึน 

หัวข้อท่ีจะกล่าวต่อไปประกอบด้วย ทฤษฎีและ

งานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง อุปกรณ์และวิธีวิจยั ผลการวิจยัและ

อภิปรายผล สรุปผลการวจิยัจะกล่าวถึงในหวัขอ้สุดทา้ย 

ทฤษฎแีละงานวจิยัทีเ่กีย่วข้อง 

1. เครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย (Wireless Sensor 

Network)  

เครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สายเป็นเครือข่ายของ

เซ็นเซอร์โนด ท่ีประกอบดว้ยเซ็นเซอร์โนดจาํนวนมาก 

เซ็นเซอร์โนดท่ีอยูภ่ายในเครือข่าย จะทาํหนา้ท่ีตรวจจบั

เก็บข้อมูล และส่งข้อมูลท่ีได้กลับไปโนดต้นทาง ท่ี

ตอ้งการขอ้มูลนั้น โดยอาศยัเซ็นเซอร์โนดท่ีขา้งเคียงกนั 

ส่งขอ้มูลต่อๆ กนัไป (เฉลิมชยั, 2550) 

การท่ีเซ็นเซอร์โนดจํานวนมาก ทํางานเป็น

กลุ่มรวมกนัเป็นเครือข่าย เรียกวา่ เครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้

สาย จาํเป็นตอ้งมีวธีิในการส่ือสารกนัระหวา่งโนดซ่ึงจะ

ทาํงานร่วมกนั ในการเก็บรวบรวมขอ้มูลจากเครือข่าย 

ส่งไปยงัสถานีฐาน (Base Station) ซ่ึงส่วนท่ีควบคุมการ

ทาํงานดงักล่าว เรียกว่า ส่วนโปรโตคอลในการรับ-ส่ง

ขอ้มูลในเครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย เราติ้งโปรโตคอล

เป็นส่วนการทํางานในชั้ นของเครือข่าย (Network 

Layer) ทาํหน้าท่ีจดัการเก่ียวกบั การคน้หาเส้นทางใน

การรับ-ส่งขอ้มูล ระหว่างสถานีฐาน กบัโนดท่ีทาํการ

ตรวจจบัขอ้มูล (source) 

2. Path Loss Model  

เป็นสมการท่ีใชใ้นการวิเคราะห์และคาํนวณ

ค่าความสูญเสียอนัเน่ืองจากระยะทาง ซ่ึงเม่ือระยะทางมี

ค่ามากข้ึนจะทําให้กําลังเฉล่ียของสัญญาณวิทยุมีค่า

ลดลง ซ่ึงจะมีรูปแบบของสมการ (Rappaport, 2002) คือ  

 

โดยท่ี 

  คือ ค่าความเขม้ของสญัญาณท่ีไดรั้บในหน่วยวตัต ์

 คือ ค่าความเขม้ของสญัญาณท่ีไดรั้บใน 1 เมตรจาก  

               ตวัส่งสญัญาณในหน่วยวตัต ์
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 d   คือ ระยะห่างระหวา่งตวัส่งและตวัรับสัญญาณใน 

                  หน่วยเมตร 

   คือ ค่า Distance Power Gradient (Free Space จะมี

ค่าเท่ากบั 2) 

3. งานวจิยั Wireless sensor devices for 

animal tracking and control  

งานวิจยัน้ีอธิบายเก่ียวกบัการพฒันาเซ็นเซอร์

โนดท่ีใชง้านดา้นการปศุสัตวแ์ละส่ิงแวดลอ้ม โดยไดมี้

การพฒันาเซ็นเซอร์โนด ในช่วงของคล่ืนความถ่ีวิทย ุ

916 MHz จากนั้นในการทดลองไดน้าํเซ็นเซอร์โนดท่ี

พฒันาข้ึน ทาํเป็นปลอกคอจากนั้นนาํไปติดตั้งท่ีววั เพ่ือ

รับขอ้มูลจากตวัเซ็นเซอร์ จากนั้นทาํการส่งขอ้มูลไปยงั

สถานีฐาน เพ่ือการทาํระบุตาํแหน่งทิศทางการเดินของ

ววัและสามารถช่วยในการดูว่าสัตวเ์ล้ียงตวันั้นกาํลงัทาํ

กิจกรรมอะไรตวัอยา่งเช่น ถา้ กม้หัวลง (กินอาหาร) ยก

หวัข้ึน (กาํลงัเดิน) เป็นตน้ (Pavan & Leslie, 2004) 

4. งานวจิยั Energy- Efficient Computing for 

Wildlife Tracking: Design Tradeoffs and Early 

Experiences with ZebraNet  

งานวิจัยน้ี เป็นการประยุกต์ใช้การส่ือสาร

แบบไร้สาย แบบ Peer To Peer สาํหรับเซ็นเซอร์โนด

เคล่ือนท่ี เ พ่ือสนับสนุนการติดตามสัตว์ป่าในการ

ทดลองทางชีวะวทิยา ซ่ึงมีการวางแผนท่ีจะใชเ้ซ็นเซอร์

โนดจาํนวน 30 ตวั ท่ีสถาบนัวจิยั Mpala ในประเทศเคน

ยา่ โดยระบบน้ีมีช่ือวา่ The ZebraNet System ไดมี้การ

ใชป้ลอกคอ (โนด) สําหรับติดตามสัตวแ์ต่ละตวัใน

พ้ืนท่ีกวา้ง งานวจิยัน้ีไดอ้อกแบบปลอกคอ โดยไดมี้การ

นาํระบบ GPS  Flash memory  ตวัรับและตวัส่ง

สญัญาณวทิย ุและหน่วยประมวลผลขนาดเล็กมาใชร่้วม

ดว้ย 

เป้าหมายหลักของงานวิจัยน้ีคือ เก็บข้อมูลจาก

ปลอกคอแต่ละอนัเพ่ือส่งไปยงัสถานีฐาน แต่เน่ืองจาก

ปลอกคอแต่ละอันไม่ได้อยู่ในระยะการส่งขอ้มูลอัน

เดียวกนั จึงทาํใหไ้ม่สามารถส่งขอ้มูลไดโ้ดยตรง จึงตอ้ง

ใช้ปลอกคอตวัอ่ืนๆ เพ่ือเป็นตวักลางในการส่งขอ้มูล 

ไปยงัสถานีฐาน ในงานวิจัยน้ีได้ปรับปรุง Flooding 

Protocol และ History-base Protocol เพ่ือใชใ้นการเก็บ

ขอ้มูล (Juang et al., 2002) 

อุปกรณ์และวธีิการวจิยั 

1. อุปกรณ์ในการวจิยั 

ในงานวิจยัน้ี ผูว้ิจยัไดท้าํการพฒันาเซ็นเซอร์โนด

เ พ่ือใช้ในการรับและส่งข้อมูล โดยเ ลือกใช้ไอซี 

CC2530 (Texas, 2012)ของบริษทั Texas Instruments ท่ี

ทาํงานในยา่นความถ่ี 2.4 GHz ดงัแสดงในภาพท่ี 1 ใน

งานวิจยัน้ียงัเลือกใช้ 6LoWPAN (IPv6 over Low 

power WPAN) ซ่ึงเป็นโปรโตคอลท่ีสนบัสนุน IPv6 

ทํางานร่วมกับมาตรฐาน IEEE 802.15.4 เพ่ือให้

เซ็นเซอร์โนดสามารถส่ือสารกนัดว้ย IPv6 (Xin  & 

Wei, 2008) 

 

ภาพที ่1   อุปกรณ์เซ็นเซอร์ไร้สาย 

2. การตดิตามสัตว์เลีย้งโดยใช้จุดตรวจสอบ 

(Checkpoint) 

ในงานวิจยัน้ี เราไดน้าํเสนอแนวคิดในการใช้

จุดตรวจสอบ (Checkpoint) ในเครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย 

เพ่ือใช้ในการติดตามสัตว์เล้ียง ในภาคปศุสัตว์ขนาด

ใหญ่ เพ่ือช่วยในการติดตามและศึกษาพฤติกรรมของ

สัตว์ สามารถรองรับแนวเดินของสัตว์เ ล้ียงแบบสุ่ม 

(Random walk) รวมถึงการคาดการณ์การแพร่กระจาย

ของโรค โดยท่ีวิธีการน้ีมีจุดเด่นคือ สามารถยอ้นกลบั

ไปดูไดว้า่ สตัวแ์ต่ละตวัมีการพบกนั ณ สถานท่ีใด 
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หวัขอ้น้ีจะอธิบายถึงการติดตามสตัวเ์ล้ียง โดย

วิธีการใชจุ้ดตรวจสอบ (Checkpoint) ซ่ึงจะยกตวัอยา่ง

แนวคิดไดด้งัภาพท่ี 2 อุปกรณ์เซ็นเซอร์ไร้สายในระบบ

มี 3 ประเภท คือ 1) Border router ทาํหน้าท่ีรับขอ้มูล

จากจุดตรวจสอบ 2) Base Station ทาํหนา้ท่ีเป็นจุด

ตรวจสอบ และ 3) โนดเซ็นเซอร์ท่ีติดบนตวัสตัว ์ 

ท่ีเวลา t0 : Node_1 และ Node_2 ไดอ้ยู่ต่าง

สถานท่ี จึงยงัไม่มีการแลกเปล่ียนขอ้มูลใดๆ 

ท่ีเวลา  t1 : Node_1 และ Node_2 ไดเ้คล่ือนท่ี

เขา้มาพบกัน (Meeting) จึงทาํให้เกิดการแลกเปล่ียน

ขอ้มูลของโนดแต่ละตวั โนดแต่ละตวัจะทาํการเก็บค่า 

Node_id ของตวัท่ีพบไวแ้ละจะทาํเก็บบนัทึกเวลาท่ีพบ

กนัโดยเก็บไวเ้ป็นเวลา t1 

ท่ีเวลา  t2 : Node_1 และ Node_2 ไดเ้คล่ือนท่ี

ไปยงัจุดตรวจสอบท่ีแตกต่างกนั โดย Node_1 ไปยงัจุด

ตรวจสอบ Base Station D ส่วน Node_2 ไดไ้ปยงัจุด

ตรวจสอบ Base Station B ในกรณีน้ีเราจะอธิบายการ

ทํางานท่ี Node_1 ก่อน เม่ือ Node_1 ไปทําการ

ตรวจสอบท่ี Base Station D แลว้ Node_1 จะนาํเวลา  ณ 

ขณะนั้นคือ t2 ทาํการหาผลต่างกบัเวลาท่ีบนัทึกไวคื้อ t1

เ พ่ือนําเวลาท่ีได้ไปส่งไปยังจุดตรวจสอบ ในการ

คาํนวณระยะห่างจากจุดตรวจสอบ เพ่ือใชใ้นการสืบคน้

ยอ้นกลับว่า  Node_1 เคยอยู่ในสถานท่ีใดมาก่อน 

จากนั้นส่งขอ้มูลไปให้ จุดตรวจสอบ Base Station D 

เพ่ือส่งขอ้มูลไปท่ี Border Router ในส่วนของการ

ทํางานของ Node_2 จะทําการเก็บผลต่างของเวลา

เ ช่น เ ดียวกับ  Node_1 จาก นั้ น ส่งข้อ มูลไปให้  จุ ด

ตรวจสอบ Base Station B เพ่ือส่งขอ้มูลไปท่ี Border 

Router เช่นเดียวกนั 

ท่ี Border Router จะไดข้อ้มูลของ โนดแต่ละ

ตวัท่ีทาํการตรวจสอบในจุดตรวจสอบต่าง ๆ จากนั้นส่ง

ขอ้มูลทีได ้เพ่ือใชใ้นการปรับปรุงฐานขอ้มูล 

โดยในวิ ธีการติดต ามสัตว์โดยวิ ธีใช้ จุ ด

ตรวจสอบนั้น จะมีการคาํนวณระยะทางระหวา่งโนดท่ี

ติดบนสตัวแ์ละจุดตรวจสอบ เป็น 2 กรณี คือ  

1) กรณีท่ีใช้ในการตรวจสอบยอ้นกลบั ว่า

สัตว์เล้ียง เคยพบกันท่ีใด จะใช้ผลต่าง

ของเวลาโดยใชส้มการ การเคล่ือนท่ีแนว

ตรง โดยมีความเร็วคงท่ี ซ่ึงมีรูปแบบ 

สมการ ดงัน้ี 
 

           
 

                           โดยท่ี 

                            S คือ  ระยะทางในการเคล่ือนท่ี             

                                            ระหว่างจุดท่ีโนดแต่ละตัวพบ 

                                            กนักบัจุดตรวจสอบ 

 

ภาพที ่2   ตวัอยา่งการติดตามสตัวเ์ล้ียง โดยวธีิใชจุ้ดตรวจสอบ 
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                            v คื อ ค ว า ม เ ร็ ว ข อ ง สั ต ว์ เ ล้ี ย ง  

                                             (เมตรต่อวนิาที) 

                                  t  คือ เวลาท่ีใชใ้นการเคล่ือนท่ี (วนิาที) 

2) กรณีท่ีใช้ในการหาระยะห่างขณะท่ีสัตว์

เล้ียงเขา้ไปยงัจุดตรวจสอบ เพ่ือใชใ้นการ

แสดงผล จะใช้ค่าความเขม้ของสัญญาณ 

(RSSI) ของโนดเซ็นเซอร์แต่ละตวั เพ่ือ

คาํนวณหาระยะห่าง จากสมการ Path Loss 

Model ซ่ึงจะเป็นการคาํนวณหาระยะห่าง

แบบคร่าวๆ เพ่ือนาํไปใชใ้นการแสดงผล

แบบโครงสร้าง 

บล็อกไดอะแกรมของการทาํงานของระบบติดตาม

สตัวเ์ล้ียงโดยวธีิใชจุ้ดตรวจสอบ แสดงดงัภาพท่ี 3 

3. ภาพรวมของระบบ 

ระบบติดตามและระบุตาํแหน่งของสัตวเ์ล้ียงใน

ภาคปศุสัตวจ์ะแบ่งการทาํงานออกเป็น 2 ส่วนคือ ชุด

อุปกรณ์เซ็นเซอร์ไร้สาย ฐานขอ้มูลและเว็ปเซิฟเวอร์  

ซ่ึงสามารถแสดงไดด้งัภาพท่ี 4 

อุปกรณ์เซ็นเซอร์ไร้สายในระบบมี 3 ประเภท คือ 

โนดทาํหน้ารับขอ้มูล คือ Border router, โนด Base 

Station ทาํหนา้ท่ีเป็นจุดตรวจสอบ และ โนดเซ็นเซอร์ท่ี

ติดบนสตัว ์ 

 

 

ภาพที ่4 แสดงภาพรวมของระบบ 

ฐานขอ้มูล MySQL จะประกอบไปดว้ย 2 ตาราง 

ซ่ึงจะมีขอ้มูลดงัน้ี 

Sensor node จะใชใ้นการเก็บค่ารายละเอียดต่างๆ 

ของโนดแต่ละตวัในเครือข่าย โดยมีฟิลดด์งัน้ี 

Node ID : หมายเลขระบุตวัตนของแต่ละโนด, Base ID: 

หมายเลขระบุตวัตนของโนดท่ีทาํหนา้ท่ีเป็น Base Station, 

X: พิกดัแกน x, Y: พิกดัแกน y, Time: เวลาท่ีทาํการเก็บ

ขอ้มูล, Distance : ระยะทางระหวา่งโนดเซ็นเซอร์และจุด

ตรวจสอบ โดยค่าพิกดัแกน x  และแกน y ท่ีใชใ้นการ

แสดงผลแบบโครงสร้างนั้น สามารถแบ่งออกเป็น 2 แบบ 

คือ  

 

 

ภาพที ่3   บลอ็กไดอะแกรมของระบบติดตามสตัวเ์ล้ียงโดยวธีิใชจุ้ดตรวจสอบ 
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1) ได้มาจากการกาํหนดพิกดั x และ y ของจุด

ตรวจสอบ โดยผู ้ทําวิจัยได้กําหนดค่าเอง 

(เ น่ื อ ง จ า ก ท ร า บ จุ ด ท่ี ทํ า ก า ร ติ ด ตั้ ง จุ ด

ตรวจสอบ) 

2) ได้มาจากระยะห่างระหว่างจุดตรวจสอบกับ

โนดเซ็นเซอร์ท่ีติดบนตวัสตัวเ์ล้ียง  (ซ่ึงจะเป็น

ระยะท่ีไดจ้ากการคาํนวณคร่าวๆ เพ่ือใชใ้นการ

แสดงผลแบบโครงสร้าง) 

Neighbor จะใชใ้นการเก็บค่ารายละเอียดต่างๆ ของ

โนดขา้งเคียง โดยมีฟิลดด์งัน้ี 

Node ID : หมายเลขระบุตวัตนของแต่ละโนด, Neighbor 

ID: หมายเลขระบุตวัตนของโนดขา้งเคียง , Time: เวลาท่ี

ทาํการเก็บขอ้มูล 

ในส่วนของการตรวจสอบค่าท่ีไดจ้ากเซ็นเซอร์ จะ

แสดงผลผ่านเวบ็บราวเซอร์ ซ่ึงสามารถแสดงผลได ้2 

รูปแบบคือ แบบตารางและแบบโครงสร้าง (Topology) 

โดยในการแสดงผลแบบตารางนั้น จะแสดงขอ้มูลของ

สัตว์เล้ียงท่ีเข้ามายงัจุดตรวจสอบ ส่วนการแสดงผล

แบบโครงสร้างนั้นจะแสดงจุดสัญลกัษณ์ในแผนท่ี ซ่ึง

การแสดงผลแบบตารางและแบบโครงสร้างนั้น แสดง

ในภาพท่ี 5 และ 6 ตามลาํดบั 

 

 

ภาพที ่5   การแสดงผลแบบตาราง 

 

ภาพที ่6   การแสดงผลแบบโครงสร้าง 

4. การทดลอง 

ในการทดสอบ ท่ีน้ีใช้อุปกรณ์เครือข่ายไร้สาย

จาํนวน 11 ตวั โดยแบ่งออกเป็นโนดตรวจสอบ (Base 

Station) 7 ตวั และโนดเซ็นเซอร์ 4 ตวั โดยติดตั้งให้จุด

ตรวจสอบ แต่ละตวัห่างกนั 30 เมตร 

จากนั้ นทดสอบให้โนดเซ็นเซอร์เข้า มาย ังจุด

ตรวจสอบ ท่ีจุดตรวจสอบทุกจุด เป็นจาํนวน 100 คร้ัง 

ระยะทางระหวา่งโนดเซ็นเซอร์และจุดตรวจสอบ ห่างกนั 

3 เมตร 5 เมตร และ 10 เมตร โดยเขา้มายงัจุดตรวจสอบ

ทุก 30 วินาที เพ่ือให้ Base Station ระบุเอกลกัษณ์ และทาํ

การส่งขอ้มูลท่ีตรวจจับได้ไปยงั Border Router เพ่ือ

วิ เคราะห์หาระยะทางระหว่างเซ็นเซอร์โนดกับจุด

ตรวจสอบ และทาํการปรับปรุงฐานขอ้มูล 

ผลการวจิยัและการอภิปรายผล 

งานวิจัยน้ี มีว ัตถุประสงค์เ พ่ือติดตามและระบุ

ตาํแหน่งของสัตว์เล้ียงท่ีเข้ามายงัจุดตรวจสอบ อีกทั้ ง

คาํนวณระยะทางระหวา่งโนดเซ็นเซอร์กบัจุดตรวจสอบ

โดยผลจากการทดลอง โนดเซ็นเซอร์เขา้ มาตรวจสอบ ท่ี

จุดตรวจสอบทุกจุด เป็นจาํนวน 100 คร้ัง พบวา่ระบบน้ี

สามารถระบุเอกลกัษณ์ของแต่ละโนดไดถู้กตอ้ง100 คร้ัง 

และจากการนําค่าความเข้มของสัญญาณ ท่ีได้จาก

ระยะทางระหว่างโนดเซ็นเซอร์และจุดตรวจสอบ  

มาคาํนวณหาระยะทางโดยใชส้มการ Path loss model จะ

ไดค้่าท่ีคาํนวณได ้ดงัตารางท่ี 1 
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ตารางที ่1 แสดงระยะทางระหวา่งโนด เทียบกบัระยะทาง

ท่ีคาํนวณได ้ 

ระยะทางระหวา่งโนด

(เมตร) 

ระยะทางท่ีคาํนวณ

ได ้(เมตร) 

3 2.51 

5 6.30 

10 14.32 
 

สรุปผลการวจิยั 

งานวิจัยน้ีได้นําเสนอแนวคิดในการติดตามสัตว ์

เล้ียง โดยทําการออกแบบ ระบบติดตาม และระบุ

ตาํแหน่งของสัตวเ์ล้ียง โดยใชเ้ครือข่ายเซ็นเซอร์ไร้สาย 

และไดน้าํเอาสมการ Path loss model เขา้มาช่วยในการ

หาระยะทางระหว่างโนดเซ็นเซอร์ท่ีติดกับสัตว์เล้ียง 

ขณะเขา้มาทาํการตรวจสอบท่ีจุดตรวจสอบ (โนด Base 

Station) 

ผลจากการวิจัยทําให้ทราบถึงแนวคิดของการ

ติดตามและระบุตาํแหน่งของสัตวเ์ล้ียงโดยวิธีการ ใชจุ้ด

ตรวจสอบ อีกทั้งทราบถึงค่าความคลาดเคล่ือนของการหา

ระยะทางระหวา่งโนด ของ สมการ Path loss model  
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