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บทคัดย่อ 

งานวิจยัน้ีมีวตัถุประสงค์เพ่ือพฒันาอุปกรณ์ต้นแบบติดตามและ
บันทึกข้อมูลววัด้วยระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก (GPS) และระบบ
อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง (IoT) เพ่ือแกปั้ญหาการเลี้ยงววัแบบปล่อยทุ่งท่ี
มีความเส่ียงต่อการสูญหาย อุปกรณ์ต้นแบบประกอบด้วย NodeMCU 
ESP32 TTGO T-Call (SIM800L) และโมดู ล  GPS NEO-6M ส าห รับ
ประมวลผลและส่งขอ้มูลเขา้สู่ Google Sheets และแสดงผลผ่าน Google 
Data Studio การทดลองภาคสนามกบัววัลูกผสมพนัธ์ุชาร์โรเล่ส์เป็นเวลา 
30 วนั พบว่าอุปกรณ์สามารถท างานไดต้่อเน่ือง โดยแบตเตอร่ีใชง้านได้
ประมาณ 18 ชั่วโมงต่อการชาร์จหน่ึงคร้ัง และใช้เวลาชาร์จจนเต็ม       
1.5–3.5 ชั่วโมง ข้อมูลต าแหน่งมีความแม่นย  าสูงเมื่อเปรียบเทียบกับ 
Google Maps โดยมีค่าคลาดเคลื่อนเฉลี่ยประมาณ  3–5 เมตร ระบบ
สามารถเก็บขอ้มูลได้จ านวน 6,761 จุด ครอบคลุมระยะทางรวม 120.96 
กิโลเมตร โดยววัมีการเคลื่อนท่ีต่อวนัอยูใ่นช่วง 0.70–6.56 กิโลเมตร และ
มีระยะทางไกลท่ีสุดจากคอกอยู่ระหว่าง 0.03–1.75 กิโลเมตร ผลการวิจยั
ยืนยนัว่าอุปกรณ์ตน้แบบท่ีพฒันามีความแม่นย  าเพียงพอ ราคาย่อมเยา 
เหมาะกบัการใชง้านจริงของเกษตรกรรายย่อย ช่วยลดความเส่ียงการสูญ
หายและเพ่ิมประสิทธิภาพการจดัการปศุสัตว์ ทั้งน้ีองค์ความรู้ใหม่จาก
งานวิจัยคือการออกแบบและทดสอบอุปกรณ์ติดตามสัตว์ท่ีรวมการ
ตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลต าแหน่งก่อนส่งขึ้นคลาวด์และการ
เช่ือมต่อกับระบบบันทึกและแสดงผลท่ีเข้าถึงง่าย เพ่ือสนับสนุนการ
ประยุกต์ใช้เทคโนโลยี  IoT และ GPS ในงานปศุสัตว์ของเกษตรกร       
รายยอ่ย 

 
ค าส าคัญ: ระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก , อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง,   
การติดตามววั, อุปกรณ์ตน้แบบ 

 

Abstract   
This study aimed to develop a prototype device for tracking and 

recording cow movements using the Global Positioning System (GPS) 
and the Internet of Things (IoT) to address the challenges of free-range 
cattle farming, where cows are often at risk of straying or getting lost. 
The prototype device consisted of a NodeMCU ESP32 TTGO T-Call 
(SIM800L) and a GPS NEO-6M module for processing and 
transmitting data to Google Sheets, with results visualized in Google 
Data Studio. A 30-day field experiment was conducted with crossbred 
Charolais cows owned by small-scale farmers in Nakhon Phanom 
Province. The device successfully operated continuously with a battery 
life of approximately 18 hr. per charge and required 1.5–3.5 hr. for full 
recharging. GPS data showed high accuracy compared with Google 
Maps, with an average error of about 3–5 m, which is sufficient for field 
applications. The system recorded 6,761 data points, covering an 
accumulated distance of 120.96 km. The cows’ daily walking distance 
ranged from 0.70 to 6.56 km, while the farthest distance from the barn 
ranged between 0.03 and 1.75 km. The results confirm that the 
prototype device is accurate, affordable, and practical for small-scale 
farmers to reduce the risk of livestock loss and improve herd 
management efficiency. Furthermore, the key contribution of this 
research is the design and field validation of an accessible, cost-
effective animal tracking system capable of filtering and verifying 
location data before cloud transmission and integrating with an easy-to-
use data recording and visualization platform. 

Keywords:  Global Positioning System (GPS), Internet of Things (IoT), 
Cow Tracking, Prototype Device  
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1. บทน า 
การเลี้ยงววัแบบปล่อยทุ่งเป็นรูปแบบท่ีเกษตรกรรายยอ่ยในประเทศ

ไทยนิยมใช ้เน่ืองจากมีตน้ทุนต ่าและใชแ้รงงานน้อย แต่รูปแบบดงักล่าว
ก่อให้เกิดขอ้จ ากัดในการจดัการและการดูแล เช่น ววัอาจหลุดออกนอก
พ้ืนท่ีเลี้ยง ก่อความเสียหายต่อพืชผลของเกษตรกรรายอ่ืน หรือสูญหาย 
ท าให้ ส้ิน เปลืองแรงงานและเวลาในการติดตามดูแล  [1] การน า
เทคโนโลยี Internet of Things (IoT) มาประยุกต์ใชใ้นภาคการเกษตร ได้
กลายเป็นแนวทางท่ีส าคญัส าหรับการเพ่ิมประสิทธิภาพและลดภาระของ
เกษตรกร โดยเฉพาะการติดตามพิกัดสัตว์เลี้ ยงผ่านระบบ Global 
Positioning System (GPS) ร่วมกับการส่งขอ้มูลผ่านเครือข่ายไร้สายเพ่ือ
แสดงผลแบบเรียลไทม์ และได้พัฒนาอุปกรณ์ติดตามวัวต้นทุนต ่าท่ี
สามารถบนัทึกต าแหน่งไดอ้ย่างแม่นย  า และช่วยเพ่ิมความสะดวกในการ
บริหารจดัการววัส าหรับเกษตรกรรายยอ่ย [2]  

จากการศึกษางานวิจยัท่ีผา่นมาไดเ้สนอแนวทางการประยกุตใ์ช ้IoT 
และ GPS กับการติดตามและการแจ้งเตือน  เช่น  งานของ อภิชฏา         
ทองรักษ ์และคณะ [3] ไดน้ าเสนอ ระบบติดตามและระบุต าแหน่งแบบ
อัจฉริยะ โดยใช้โมดูล GPS ส่งข้อมูลต าแหน่งขึ้ นระบบคลาวด์ และ
สามารถแสดงผลบนแอปพลิเคชนัไดอ้ยา่งเรียลไทม์ นอกจากน้ี ชาญยุทธ 
อุปายโกศล และ คณะ [4] ยงัไดพ้ฒันาอุปกรณ์แจง้เตือนอคัคีภยัดว้ย IoT 
ท่ีสามารถส่งขอ้มูลการตรวจจบัไปยงัสมาร์ตโฟน พร้อมทั้งระบุต าแหน่ง
ด้วย GPS ได้อย่างแม่นย  า นอกจากน้ียงัมีงานวิจัยต่างประเทศท่ีมุ่งเน้น
การพฒันาอุปกรณ์ติดตามสัตว์ท่ีมีตน้ทุนต ่า เช่น งานของ Okello และ
คณะ [5] ซ่ึงน าเสนอการออกแบบระบบติดตามปศุสัตว์ด้วยเทคโนโลยี 
GPS และ GSM ต้นทุนประหยดั  และงานของ Suresh และคณะ  [6]         
ท่ีพฒันาอุปกรณ์ IoT ส าหรับติดตามและเฝ้าระวงัสุขภาพโค สะทอ้นให้
เห็นแนวโน้มการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี  IoT ในการจัดการปศุสัตว ์
อย่างไรก็ตาม งานวิจยัเหล่าน้ียงัไม่ได้พฒันาระบบจดัเก็บและแสดงผล
ขอ้มูลท่ีเขา้ถึงง่ายและตอบโจทยก์ารใชง้านของเกษตรกรรายยอ่ย  

ดังนั้นงานวิจยัน้ีจึงมุ่งพฒันาอุปกรณ์ต้นแบบติดตาม และบันทึก
ขอ้มูลววั โดยใช ้ESP32 TTGO T-Call และโมดูล GPS NEO-6M ส าหรับ
การประมวลผลและส่งขอ้มูลต าแหน่งผ่านเครือข่าย IoT ขอ้มูลท่ีบนัทึก
ได้จะถูกจดัเก็บใน Google Sheets และน ามาแสดงผลผ่าน Google Data 
Studio ทั้ งในรูปแบบ เรียลไทม์ และ การวิเคราะห์ย้อนหลัง เพ่ือให้
เกษตรกรสามารถติดตามต าแหน่งและพฤติกรรมการเคลื่อนท่ีของววั เพ่ิม
ความสะดวกในการจดัการ และลดความเส่ียงจากการสูญหายของววัได้
อยา่งมีประสิทธิภาพ งานวิจยัยงัไดน้ าแนวคิดการปรับปรุงความน่าเช่ือถือ
ของขอ้มูลมาใช้ โดยออกแบบให้ระบบสามารถตรวจสอบค่าพิกัดและ
ความเร็วก่อนการส่งขึ้นคลาวด์ รวมทั้งผสานการเก็บและแสดงผลขอ้มูล
ตน้ทุนประหยดัท่ีเขา้ถึงง่าย เพื่อสนบัสนุนการประยุกตใ์ชเ้ทคโนโลยี IoT 
และ GPS ในงานปศุสัตวข์องเกษตรกรรายยอ่ยไดอ้ยา่งเหมาะสม 

 

2. ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

2.1 อินเทอร์เน็ตทุกสรรพส่ิง (IoT) 
อินเทอร์เน็ตทุกสรรพส่ิง (Internet of Things: IoT) คือ แนวคิดท่ี    

ท าให้อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และวตัถุต่าง ๆ สามารถเช่ือมต่อเข้ากับ
อินเทอร์เน็ต เพ่ือท าการเก็บ แลกเปลี่ยน และประมวลผลขอ้มูลได้โดย
อตัโนมัติ ส่งผลให้เกิดระบบท่ีสามารถตรวจสอบและควบคุมได้อย่าง
อัจฉริยะแบบเรียลไทม์  ปัจจุบัน  IoT ได้ถูกน าไปประยุกต์ใช้อย่าง
แพร่หลาย ทั้งในด้านเกษตรกรรม อุตสาหกรรม การขนส่ง และการจดั
การพลงังาน ซ่ึงช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพในการด าเนินงานและลดภาระของ
มนุษย ์[7] 

2.2 ระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก (GPS) 
ระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก (Global Positioning System: GPS) 

เป็นระบบระบุต าแหน่งท่ีอาศยัสัญญาณจากดาวเทียมในวงโคจรประมาณ 
24 ดวง โดยอุปกรณ์รับสัญญาณ GPS จะค านวณต าแหน่งจากการวัด
ระยะทางท่ีสัญญาณเดินทางจากดาวเทียมมายงัเคร่ืองรับ หลกัการพ้ืนฐาน
ในการค านวณระยะทางสามารถอธิบายไดด้้วยสมการของการเคลื่อนท่ี
คือ ระยะทาง (d) เท่ากบัผลคูณของความเร็ว (v) และเวลาท่ีใชเ้ดินทาง (t) 
ดงัสมการ (1) 

d = v*t                 (1) 

โดยท่ี d = ระยะทาง (Distance) [เมตร, m] 
 v = ความเร็ว (Velocity) [เมตรต่อวินาที, m/s] 
 t = เวลา (Time) [วินาที, s] 

ในกรณีของ GPS ค่าความเร็ว v คือ ความเร็วแสง 3×108 m/s ส่วน
ค่าของ  t  คือ เวลาท่ีสัญญาณจากดาวเทียมใช้ในการเดินทางมายัง
เคร่ืองรับ GPS เมื่อสามารถหาค่าระยะทางจากดาวเทียมอย่างน้อย 4 ดวง
ได้แล้ว เคร่ืองรับจะใช้หลักการ Trilateration เพ่ือแก้หาต าแหน่งของ
ผู้ใช้งานทั้ งในแกนละติจูด ลองจิจูด และความสูง ปัจจุบัน GPS ถูก
ประยกุตใ์ชอ้ย่างกวา้งขวางในงานดา้นการน าทาง การส ารวจ การติดตาม
ยานพาหนะ และงานดา้นปศุสัตวเ์พ่ือเฝ้าติดตามการเคลื่อนไหวของววัได้
อยา่งมีประสิทธิภาพ [4], [8] 

3. วิธีด าเนินงานวิจัย 

3.1 การออกแบบอุปกรณ์ต้นแบบ 
อุปกรณ์ตน้แบบติดตามและบนัทึกขอ้มูลววัด้วย GPS และ IoT มี

การออกแบบให้สามารถท างานร่วมกนัอย่างมีประสิทธิภาพ โดยเร่ิมจาก
โมดูลชาร์จแบตเตอร่ีลิเธียมไอออนท่ีรับไฟฟ้าจากพอร์ต USB Type-C 
แรงดนั 5 โวลต์ และมีกระแสชาร์จสูงสุด 1 แอมแปร์ เมื่อชาร์จเต็มจะตดั
ไฟอัตโนมัติท่ีแรงดัน 4.2 โวลต์ รวมทั้งมีไฟ LED แสดงสถานะชาร์จ 
โดยสีแดงหมายถึงก าลงัชาร์จ และสีน ้าเงินหมายถึงชาร์จเต็มแลว้  
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แบตเตอร่ีลิเธียมดงักล่าวท าหนา้ท่ีจ่ายพลงังานให้กบับอร์ด ESP32 TTGO 
T-Call และโมดูล GPS NEO-6M ด้วยแรงดันสูงสุดท่ี  4.2 โวลต์ โดย
บอร์ด ESP32 TTGO T-Call เป็นบอร์ดท่ีมีซิมการ์ดในตัว จะท าหน้าท่ี
เป็นหน่วยประมวลผลกลาง รับค่าพิกัดละติจูดและลองจิจูดจากโมดูล 
GPS NEO-6M ด้วยการส่งข้อมูลแบบ I2C และส่งข้อมูลผ่านเครือข่าย 
IoT ไปยังระบบคลาวด์  ข้อมูล ท่ีถูกจัด เก็บในคลาวด์จะถูกน าไป
ประมวลผลและแสดงผลใน Google Sheets และ Google Data Studio 
เพ่ือให้เกษตรกรสามารถตรวจสอบต าแหน่งววัได้ทั้งแบบเรียลไทม์และ
ยอ้นหลัง วงจรรวมน้ีจึงถูกออกแบบให้ท างานครอบคลุมตั้งแต่การจัด
การพลังงาน การประมวลผลข้อมูล  การส่งต่อข้อมูล  ไปจนถึงการ
แสดงผล โดยแสดงโครงสร้างของอุปกรณ์ทั้งหมดแสดงในรูปท่ี 1 ส่วน
รูปท่ี 2 แสดงการน าเอาวงจรและอุปกรณ์ทั้งหมดบรรจุในกล่องพลาสติก
กนัน ้ า ขนาด 68 x 100 x 50 มม. พร้อมสายคลอ้งคอววัท าด้วยผา้มีขนาด 
กวา้ง 3 ซม.  ยาว 108 ซม. และ มีน ้าหนกัรวม 0.35 กก. 

 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงโครงสร้างอุปกรณ์ตน้แบบติดตามและบนัทึกขอ้มูลววัดว้ย GPS และ IoT 
 

 
 

รูปท่ี 2 แสดงวงจรและอุปกรณ์ทั้งหมดบรรจุในกล่อง 

3.2 การท างานและเก็บข้อมูลอุปกรณ์ต้นแบบ 
การท างานทั้งหมดของอุปกรณ์ตน้แบบติดตามและบนัทึกขอ้มูลววั

ด้วย GPS และ IoT แสดงดังรูปท่ี 3 เมื่อเร่ิมต้นระบบ บอร์ด ESP32 
TTGO T-Call (SIM800L-ESP32) จะท าการเปิดใชง้านโมดูล GPS NEO-
6M เพ่ือรับพิกัดละติจูด (Latitude) และลองจิจูด (Longitude) รวมถึงค่า
ความเร็ว (Speed) และจ านวนดาวเทียมท่ีใช้ระบุต าแหน่ง (Satellites) 

ขอ้มูลท่ีไดรั้บจะถูกตรวจสอบทุกๆ 1 นาที โดยเง่ือนไขในการส่งขอ้มูล
คือตอ้งมีค่าละติจูดและลองจิจูดมากกว่า 0 และความเร็วมากกว่า 0.05 
กม./ชม. เพ่ือให้มัน่ใจว่ามีการเคลื่อนไหวจริง หลงัจากนั้นขอ้มูลทั้งหมด
จะถูกส่งผ่านโมดูลส่ือสารเครือข่าย GSM ไปยงั Google Sheets ผ่าน 
Google Apps Script โดยใชค้ าสั่ง HTTP/HTTPS Protocol ขอ้มูลท่ีจดัเก็บ
ประกอบไปด้วย พิกัดต าแหน่ง (Latitude, Longitude), ความเร็ว, และ
จ านวนดาวเทียม  เมื่อสะสมข้อมูลแล้วสามารถน าไปแสดงผลและ
วิเคราะห์ผ่าน Google Data Studio เพ่ือให้เกษตรกรตรวจสอบต าแหน่ง
การเคลื่อนไหวของววัไดแ้บบเรียลไทมแ์ละยอ้นหลงั 

 

Start

Initialize Serial, 
Modem, GPS, and start 

timer TSet.

Time > 1 min

Read values: Latitude, 
Longitude, Speed, and 

Satellites.

NO

Receive all data from GPS NEO-6M.

Yes

Latitude > 0, Longitude > 0, 
Speed > 0.05 km/h

NO

Processing data and sending data 
to Google sheet

Yes

End
 

 

รูปท่ี 3 แสดงการท างานอุปกรณ์ตน้แบบติดตามและบนัทึกขอ้มูลววัดว้ย GPS และ IoT 

3.3 ขั้นตอนการทดลองและแสดงผลข้อมูล 
การทดลองอุปกรณ์ตน้แบบติดตามและบันทึกข้อมูลววัด้วย GPS 

และ IoT ได้ทดลองกับวัวลูกผสมพันธุ์ พ้ืนถิ่นกับพัน ธุ์ชาร์โรเล่ ส์ 
(Charolais) จ านวน 1 ตวั ท่ีปล่อยไปพร้อมฝูงอีก 10 ตัว ณ บ้านดงโชค 
จงัหวดันครพนม โดยเก็บขอ้มูลตั้งแต่ตั้งแต่วนัท่ี 21 กันยายน 2566 ถึง 
วนัท่ี 21 ตุลาคม 2566 รวมระยะเวลาการทดลอง 30 วนั โดยการติดตั้ง
อุปกรณ์แสดงในรูปท่ี 4  

ขอ้มูลท่ีถูกบนัทึกใน Google Sheets ประกอบดว้ย Date (วนั/เดือน/
ปี), Time (ชั่วโมง/นาที/วินาที), lat (พิกัดละติจูด), long (พิกัดลองจิจูด), 
speed (ค่าความเร็ว), satellites (จ านวนดาวเทียม) และ Cnt (จ านวน
ขอ้มูล) ซ่ึงรูปท่ี 5 แสดงตวัอย่างการเก็บขอ้มูลดว้ย Google sheet ในวนัท่ี 
21 เดือน ตุลาคม 2566 โดยข้อมูลทั้งหมดถูกจัดเก็บและแสดงผลบน 
Google Data Studio ในรูปแบบตาราง กราฟ และแผนท่ี ซ่ึงสามารถใช้
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ตรวจสอบการเคลื่อนท่ีของววัแบบเรียลไทม์ และยงัสามารถดูขอ้มูลผ่าน
คอมพิวเตอร์และมือถือได ้รวมถึงวิเคราะห์ขอ้มูลเชิงสถิติ เช่น ระยะทาง
รวมท่ีววัเคลื่อนท่ีในแต่ละวนั ค่าต ่าสุด ค่าสูงสุด และค่าเฉลี่ยของการ
เคลื่อนท่ี ดังแสดงในรูปท่ี 6 ข้อมูลเหล่าน้ีช่วยเกษตรกรในการติดตาม
สุขภาพสัตว์ ลดความเส่ียงการสูญหาย และเพ่ิมประสิทธิภาพด้านการ
จดัการปศุสัตว ์

 

 
 

รูปท่ี 4 แสดงการติดตั้งอุปกรณ์ตน้แบบกบัววัลูกผสมพนัธุ์ชาร์โรเล่ส์ 

 
 

รูปท่ี 5 แสดงตวัอยา่งการเก็บขอ้มูลดว้ย Google sheet  

 
 

รูปท่ี 6 การแสดงขอ้มูลดว้ย Google Data Studio 

4. ผลการทดลอง 

4.1 ระยะเวลาการชาร์จและการใช้งานแบตเตอร่ี 
จากผลการทดลองพบว่าแบตเตอร่ีลิเธียมท่ีใชส้ามารถชาร์จจนเต็ม

ได้ภายในเวลาเฉลี่ย 1 ชั่วโมง 30 นาที ถึง 3 ชั่วโมง 30 นาที ขึ้นอยู่กับ
แรงดันเร่ิมตน้ก่อนการชาร์จ โดยเมื่อแรงดันเร่ิมตน้ (3.2 V) จะใช้เวลา
ชาร์จนานกว่าค่าแรงดันท่ีสูงกว่า (3.8 V) โดยแสดงผลการทดลองใน
ตารางท่ี 1 ในส่วนของการทดสอบการใช้งานจริง แบตเตอร่ีท่ีชาร์จเต็ม 
4.2  V สามารถรองรับการท างานของอุปกรณ์ได้ต่อเน่ืองเป็นเวลา           
18 ชัว่โมง โดยแรงดันไฟฟ้าลดลงอย่างสม ่าเสมอตามชัว่โมงการใชง้าน 
เร่ิมจาก 4.2 V ท่ีเวลา 0 ชัว่โมง ถึงจุดต ่าสุดท่ี 3.2 V ท่ีชัว่โมงท่ี 18 ท าให้
ระบบหยดุท างาน โดยแสดงผลการทดลองในตารางท่ี 2  

ผลการทดลองน้ีแสดงให้เห็นว่าอุปกรณ์ตน้แบบสามารถรองรับการ
ใชง้านภาคสนามต่อเน่ืองไดต้ลอดวนั โดยมีความสอดคลอ้งระหว่างการ
ชาร์จและการคายประจุของแบตเตอร่ีท่ีค่อนข้างคงท่ี อีกทั้ งสามารถ
คาดการณ์เวลาใชง้านไดล้่วงหนา้ได ้

 

ตารางท่ี 1 ตารางการทดสอบการชาร์จแบตเตอร่ี 

คร้ังที่ 
แรงดันของแบตเตอร่ีก่อนชาร์จ 

(V) 
แบตเตอร่ีเต็ม 4.2 V  

(ช่ัวโมง:นาที) 

1. 3.2 3:30 
2. 3.4 3:05 
3. 3.8 1:30 

 
ตารางท่ี 2 ตารางการทดสอบการใชง้านแบตเตอร่ีต่อเน่ือง 

ระยะเวลาการใช้งาน (ช่ัวโมง) แรงดันแบตเตอร่ี (V) 

0 (แบตเตอร่ีเต็ม) 4.2 
4 3.9 
8 3.7 
12 3.5 
16 3.3 

18 (แบตเตอร่ีหมด) 3.2 

4.2 การทดสอบความแม่นย าพิกัดละติจูดและลองจิจูด 
จากตารางท่ี 3 เป็นการทดสอบความแม่นย  าของค่าพิกัดท่ีได้จาก 

อุปกรณ์ตน้แบบติดตามววัดว้ย GPS และ IoT ในพ้ืนท่ีโล่ง พบว่าอุปกรณ์
สามารถรับสัญญาณดาวเทียม และบนัทึกพิกดัละติจูด, ลองจิจูดได้ โดย
ผลการทดสอบเปรียบเทียบค่าพิกัดกับข้อมูลจาก  Google Maps บน
โทรศัพท์มือถือ  พบ ว่าค่ าละติ จูด  มีความคลาดเคลื่ อนมาก ท่ี สุด 
0.000581%  และน้อยท่ี สุด  -0.000195% ส่วนค่าลองจิจูดมีความ
คลาดเคลื่อนมากท่ีสุด -0.000111% และน้อยท่ีสุด 0.000011% ซ่ึง
ความคลาดเคลื่อนเมื่อค านวณจากค่าพิกัดละติจูด  และลองจิจูดของ
ต าแหน่ง GPS แต่ละสถานท่ีตามกฎโคไซน์บนทรงกลม  (Spherical 
Cosine Rule) ดว้ยวิธีการของ Roy [9] พบว่าเฉลี่ยประมาณ 3–5 เมตร ซ่ึง
เพียงพอส าหรับการติดตามพฤติกรรมการเคลื่อนท่ีของววัในพ้ืนท่ีจริง 
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ตารางท่ี 3 ตารางการทดสอบความแม่นย  าพิกดัละติจูด และลองจิจูด 

สถานที ่

Google Maps จาก
โทรศัพท์มือถือ 

อุปกรณ์ต้นแบบติดตาม
วัวด้วย GPS และ IoT 

% ความคลาดเคลือ่น 

ละติจูด
(องศา) 

ลองจิจูด 
(องศา) 

ละติจูด 
(องศา) 

ลองจิจูด 
(องศา) 

ละติจูด 
(%) 

ลองจิจูด 
(%) 

บา้นดงโชค 17.358485 104.762231 17.358425 104.762321 -0.000345 0.000085 

สนามกีฬากกท. 17.367200 104.763392 17.367121 104.763374 -0.00057 -0.000017 

บา้นนาจอก 17.376330 104.757851 17.376278 104.757927 -0.000299 0.000072 

บา้นหนองบวั  17.364336 104.773206 17.364437 104.773218 0.000581 0.000011 

คณะเทคโนโลยี
อุตสาหกรรม  

17.388965 104.753398 17.388931 104.753281 -0.000195 -0.000111 

4.3 การแสดงและวิเคราะห์ข้อมูลด้วย Google Data Studio 
จากรูปท่ี 6 เป็นการแสดงข้อมูลจากด้วย Google Data Studio ซ่ึง

ประกอบไปดว้ย 5 ส่วนต่อไปน้ี 
1) ตารางแสดงผลข้อมูลท่ีได้จาก  Google sheet ทั้ งหมด โดย

สามารถเลือกดูขอ้มูลในแต่ละวนัได ้ 
2) แผนภูมิแสดงค่าข้อมูลรวม ในส่วนน้ีแสดงขอ้มูลท่ีบันทึกใน

ระบบคลาวดไ์ดร้วมทั้งหมด 6,761 ขอ้มูล โดยมีค่าความเร็วต ่าสุด (Speed 
MIN) เท่ากบั 0.07 กิโลเมตรต่อชัว่โมง ค่าความเร็วสูงสุด (Speed MAX) 
เท่ากับ 28.34 กิโลเมตรต่อชั่วโมง และค่าความเร็วเฉลี่ย (Speed AVG) 
เท่ากับ 0.85 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ขณะท่ีจ านวนดาวเทียม (Satellites) ท่ี
ตรวจจบัได้มีค่าต ่าสุด (Satellites MIN) เท่ากบั 0 ดวง ค่าเฉลี่ย (Satellites 
AVG) เท่ากบั 9 ดวง และค่าสูงสุด (Satellites MAX) เท่ากบั 35 ดวง รวม
ระยะทางการเคลื่อนท่ีทั้งหมด (Total Distance) เท่ากบั 120.96 กิโลเมตร 
โดยมีค่าระยะทางไกลท่ีสุดในแต่ละวนั (Furthest Distance) เท่ากับ 1.75 
กิโลเมตร และค่าระยะทางใกล้ท่ีสุด (Nearest Distance) เท่ากับ 0.00 
กิโลเมตร ทั้ งน้ีค่าระยะทางใกล้ท่ีสุดเกิดจากเหตุขัดข้องของระบบ
แบตเตอร่ีในวนัท่ี 26 กันยายน 2566 ส่งผลให้ไม่สามารถบันทึกระยะ
ทางการเคลื่อนท่ีได ้

3) แผนท่ีแสดงต าแหน่งด้วย Google Map ในส่วนน้ีจะสามารถ
เลือกวนัท่ี/เวลา เพื่อดูขอ้มูลการเคลื่อน และต าแหน่งท่ีของววัไดแ้สดงใน
รูปท่ี 7 

 

 
รูปท่ี 7 แสดงต าแหน่งววัดว้ย Google Map ในวนัท่ี 15 ตุลาคม 2566 

 

4) กราฟระยะทางรวมในแต่ละวนั (Total Distance) โดยแสดงใน
รูปท่ี 8 แสดงผลของระยะทางรวมท่ีววัเคลื่อนท่ีในแต่ละวนัตลอดการ
ทดลอง โดยค านวณจากค่าพิกัดละติจูด และลองจิจูดของต าแหน่ง GPS 
แต่ละจุดท่ีบนัทึกได ้แลว้น ามาบวกกนัต่อเน่ืองทั้งวนั ซ่ึงใชก้ฎโคไซน์บน
ทรงกลม ตามวิธีการของ Roy [9] เพื่อหาค่าระยะทางระหว่างจุด โดยจาก
กราฟพบว่าระยะทางรวมท่ีสูงท่ีสุดคือวนัท่ี 15 ตุลาคม 2566 มีค่าเท่ากับ 
6.56 กิโลเมตร เน่ืองจากววัเดินออกนอกเส้นทางมากท่ีสุดในวนันั้น ท า
ให้ระยะทางรวมเยอะมากกว่าวนัอ่ืน โดยจะแสดงต าแหน่งการเดินทางทั้ง
วนับนแผนท่ีดว้ย Google Map ดงัแสดงในรูปท่ี 7 ส่วนระยะทางรวมท่ีต ่า
ท่ีสุดคือวนัท่ี 1 ตุลาคม 2566 มีค่าเท่ากบั 0.7 กิโลเมตร เน่ืองจากฝนตกจึง
ไม่ได้ออกเดินทางไปทุ่งหญ้า ทั้ งน้ีในวันท่ี 26 กันยายน 2566 พบค่า
ระยะทางเป็น 0.00 กิโลเมตร เน่ืองจากเกิดเหตุขดัขอ้งเก่ียวกบัแบตเตอร่ี 
ท าให้ไม่สามารถบนัทึกต าแหน่ง GPS ได ้

 

 
รูปท่ี 8 กราฟแสดงระยะทางรวมในแต่ละวนั 

 
รูปท่ี 9 กราฟแสดงระยะทางไกลท่ีสุดจากคอกในแต่ละวนั 

 

5) กราฟระยะทางไกลท่ีสุดจากคอกในแต่ละวนั จากกราฟในรูปท่ี 9
พบว่าระยะทางไกลเป็นวนัท่ี  15 ตุลาคม 2566 เท่ากับ 1.75 กิโลเมตร 
เน่ืองจากววัเดินออกนอกเส้นทางตลอดวนัท าให้ระยะทางเพ่ิมขึ้นมากกว่า
ปกติ ในขณะระยะทางใกล้สุดเป็นวนัท่ี 17 ตุลาคม 2566 เท่ากับ 0.03 
กิโลเมตร เน่ืองจากสภาพอากาศฝนตกท าให้ววัไม่ออกเดินทางไปทุ่งหญา้
โดยในรูปท่ี 10 จะแสดงให้เห็นต าแหน่งของววัท่ีอยู่เฉพาะบริเวณในคอก
ด้วย Google Map  ส่วนในวันท่ี  26 กันยายน 2566 มีค่าเท่ากับ 0.00 
กิโลเมตร เน่ืองจากเกิดเหตุขดัขอ้งเก่ียวกบัแบตเตอร่ีจึงไม่สามารถบนัทึก
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ขอ้มูลได้ โดยการค านวณระยะทางทั้งหมดใชพิ้กัดละติจูดและลองจิจูด 
ของคอกและต าแหน่งท่ีบนัทึกไดใ้นแต่ละวนั แลว้น ามาค านวณระยะทาง
ระหว่างสองจุดดว้ยกฎโคไซน์บนทรงกลม [9] 

 

 
รูปท่ี 10 แสดงต าแหน่งววัดว้ย Google Map ในวนัท่ี 17 ตุลาคม 2566 

5. สรุปและอภิปราย 

จากการพฒันาอุปกรณ์ติดตามววัดว้ย GPS และ IoT พบว่าสามารถ
ท างานได้ตามวตัถุประสงค์ โดยแบตเตอร่ีใช้งานได้ 18 ชั่วโมงต่อการ
ชาร์จหน่ึงคร้ัง และใชเ้วลาชาร์จจนเต็ม 1.5–3.5 ชัว่โมง การทดสอบ GPS 
ในพ้ืนท่ีโล่งมีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย 3–5 เมตร ซ่ึงเพียงพอส าหรับการ
ติดตามจริง ผลการบนัทึกขอ้มูลแสดงว่า ระยะทางรวมต่อวนัมีค่าตั้งแต่ 
0.70–6.56 กิโลเมตร และระยะทางไกลท่ีสุดจากคอกอยู่ระหว่าง 0.03–
1.75 กิโลเมตร อุปกรณ์ตน้แบบมีตน้ทุนประมาณ 1,500–2,000 บาทต่อ
ชุด จึงถือว่ามีความคุม้ค่าและเหมาะสมต่อการใชง้านจริง  

6. ข้อเสนอแนะ 
เพ่ือเพ่ิมศักยภาพในอนาคต ควรพัฒนาอุปกรณ์ให้รองรับการ

ติดตามววัหลายตวัและเพ่ิมระบบแจง้เตือนอตัโนมติัเมื่อววัออกนอกพ้ืนท่ี 
รวมถึงปรับปรุงขนาดและความทนทานของอุปกรณ์ให้เหมาะกบัสภาพ
การใชง้านจริง เช่น การลดการสั่นสะเทือนเมื่อววัว่ิง และพิจารณาโหมด
ประหยดัพลังงานเพ่ือยืดอายุการท างาน ควรส ารวจการใช้เทคโนโลยี
เครือข่าย 4G หรือ 5G เพ่ือรองรับข้อมูลท่ีหลากหลายมากขึ้ น และ
ออกแบบการแสดงผลให้เขา้ใจง่าย เหมาะกับเกษตรกรท่ีมีขอ้จ ากดัดา้น
การเขา้ถึงอินเทอร์เน็ตและสมาร์ตโฟน 

7. กิตติกรรมประกาศ 

คณะผูวิ้จยัขอขอบคุณ สาขาวิชาอิเลก็ทรอนิกส์ และ สาขาวิชา
วิศวกรรมอิเลก็ทรอนิกส์และหุ่นยนต ์ คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลยันครพนม ท่ีเอ้ือเฟ้ือเคร่ืองมือในการทดลอง ขอขอบคุณ
ครอบครัว นางสาวดวงใจ ผูนา ชาวบา้นชุมชนบา้นบา้นดงโชค ท่ีเอ้ือเฟ้ือ
ววั และสถานท่ีในการทดลองในคร้ังน้ี 
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