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บทคัดยอ 

 

  ในปจจุบัน ผูคนสวนใหญใชเครือขายอินเทอรเน็ตไรสายในการติดตอสื่อสารมากข้ึน เมื่อเกิดเหตุ

สุดวิสัย เชน แผนดินไหว อุทกภัย หรือขณะที่อยูในอาคารที่อับสัญญาณ ผูคนไมสามารถใชเครือขาย

อินเทอรเน็ตไรสายได ในงานวิจัยที่ผานมา ไดมีการคิดคนแบบจําลองการสงขอมูลระหวางผูใชที่มี

อินเทอรเน็ตและผูใชที่ไมมีอินเทอรเน็ต โดยจําเปนตองมีตัวกลางคือผูใชที่มีอินเทอรเน็ตในการรับสง

ขอความ เมื่อขาดตัวกลางไป ผูใชจะไมสามารถพบตําแหนงที่สนใจได โครงงานน้ีจึงเสนอแบบจําลองที่   

ไมตองอาศัยตัวกลางในการรับสงขอมูล เปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงบริเวณที่สนใจในรม

ของผูใชที่มีการเช่ือมตอไมสม่ําเสมอ และพิจารณาใหตําแหนงที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุ ในการจําลอง

ดวยคอมพิวเตอร ทําใหเห็นวารูปแบบที่มีการรวมมือกันทําใหระยะเวลาที่ผูใชคนหาบริเวณที่สนใจสั้นกวา

รูปแบบที่ไมมีการรวมมือกัน และรูปแบบที่มีการรวมมือกันมีโอกาสที่จะไดพบตําแหนงที่สนใจมากกวา

รูปแบบที่ไมมีการรวมมือกัน  

 

คําสําคัญ: ระยะเวลาเฉลี่ยในการคนหาตําแหนงที่สนใจ ประสิทธิภาพของเครือขาย การคนหาบริเวณที่   

        สนใจในรม คาสุมมีการแจกแจงที่สม่ําเสมอ เครือขายโทรศัพทที่มีการเช่ือมตอเปนระยะๆ 
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Abstract 

 

At the present, most people use wireless networks to communicate with each 

other more than ever. In case of emergency such as earthquake or flood, people do not 

have wireless connection. In the previous work, a model of data transmission between the 

users with internet and the users without internet have been invented. The model needs 

an intermediary, which is the user with internet. When there is a lack of the intermediary, 

the users cannot transfer the data. This engineering project presents a model without any 

intermediary in data transfer and coordinate transfer. Position of interest will be considered 

to expire. Under intermittent connections, we compare the time required for searching for 

an indoor position of interest by a non-cooperative method to that by a cooperative 

method. Computer simulation results show that the user in the cooperative method takes 

less searching time and has more successful chance in searching than the non-cooperative 

method.   

 

Keywords: time delay improvement, Random value, uniform distribution, Intermittently 

        Connected Mobile Networks, cooperate form 
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สัญลักษณ คําอธิบาย หนวย 

a  จุดที่ผูสนใจและผูชวยจะพบกัน เมื่อผูชวยพบ

บริเวณที่สนใจแลว 

เมตร 

c   จุดตัดแกน y   ครั้ง 

[ ]E ⋅  คาความคาดหวังของตัวแปรสุม - 

L  ความกวางสูงสุดของอาคาร เมตร 

m   ความชันของกราฟ - 

s  ระยะทาง เมตร 

T  ระยะเวลาการหมดอายุของบรเิวณที่สนใจ นาที 

t  ระยะเวลา นาที 

1U  ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจ กรณีการติดตอ

แบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล โดยผูสนใจ

เคลื่อนที่ไปทางซาย 

 

- 

2U  ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจ กรณีการติดตอ

แบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล โดยผูสนใจ

เคลื่อนที่ไปทางขวา 

 

- 

1u  ระยะทางที่ผูสนใจพบกับบริเวณที่สนใจ ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อ

ผูสนใจเคลื่อนที่ไปทางซาย 

เมตร 

2u  ระยะทางที่ผูสนใจพบกับบริเวณที่สนใจ ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อ

ผูสนใจเคลื่อนที่ไปทางขวา 

เมตร 

v  อัตราเร็วของผูใชและผูชวย เมตรตอนาท ี

1W  ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจและผูชวยเหลือ 

กรณีการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

โดยผูสนใจและผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางขวา 

 

- 
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1w  ระยะทางที่ผูสนใจพบกับบริเวณที่สนใจ ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อ

ผูสนใจและผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางขวา 
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1( )yaw  ระยะทางที่ผูสนใจพบกับผูชวยเหลือ โดยผูชวย

เหลือน้ันพบกับบริเวณที่สนใจแลว ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อ

ผูสนใจและผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางขวา 

เมตร 

1( za)w  ระยะทางทีผู่ชวยเหลือพบกับผูสนใจ เมื่อผู

ชวยเหลือพบบริเวณทีส่นใจแลว ในกรณีการติดตอ

แบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่ผูสนใจและผู

ชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางขวา 

เมตร 

2W  ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจและผูชวยเหลือ 

กรณีการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

โดยผูสนใจเคลื่อนที่ไปทางขวา ผูชวยเหลอืเคลื่อนที่

ไปทางซาย 

 

- 

2w  ระยะทางทีผู่สนใจพบกับบริเวณทีส่นใจ ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่

ผูสนใจเคลือ่นที่ไปทางขวา ผูชวยเหลอืเคลือ่นที่ไป

ทางซาย 

เมตร 

2( )yaw  ระยะทางทีผู่สนใจพบกับผูชวยเหลือ โดยผูชวย

เหลือน้ันพบกับบรเิวณที่สนใจแลว ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่

ผูสนใจเคลือ่นที่ไปทางขวา ผูชวยเหลอืเคลือ่นที่ไป

ทางซาย 

เมตร 

2( za)w  ระยะทางทีผู่ชวยเหลือพบกับผูสนใจ เมื่อผู

ชวยเหลือพบบริเวณทีส่นใจแลว ในกรณีการติดตอ

แบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่ผูสนใจ

เคลื่อนที่ไปทางขวา ผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางซาย 

เมตร 
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3W  ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจและผูชวยเหลือ 

กรณีการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

โดยผูสนใจเคลื่อนที่ไปทางซาย ผูชวยเหลอืเคลือ่นที่

ไปทางขวา 

 

- 

3w  ระยะทางทีผู่สนใจพบกับบริเวณทีส่นใจ ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่

ผูสนใจเคลือ่นที่ไปทางซาย ผูชวยเหลือเคลือ่นที่ไป

ทางขวา 

เมตร 

3( )yaw  ระยะทางทีผู่สนใจพบกับผูชวยเหลือ โดยผูชวย

เหลือน้ันพบกับบรเิวณที่สนใจแลว ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่

ผูสนใจเคลือ่นที่ไปทางซาย ผูชวยเหลือเคลือ่นที่ไป

ทางขวา 

เมตร 

4W  

 

ลักษณะของการเคลื่อนที่ของผูสนใจและผูชวยเหลือ 

กรณีการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

โดยผูสนใจและผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางซาย 

 

- 

4( )yaw  ระยะทางทีผู่สนใจพบกับผูชวยเหลือ โดยผูชวย

เหลือน้ันพบกับบรเิวณที่สนใจแลว ในกรณีการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่

ผูสนใจและผูชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางซาย 

เมตร 

4( za)w  ระยะทางทีผู่ชวยเหลือพบกับผูสนใจ เมื่อผู

ชวยเหลือพบบริเวณทีส่นใจแลว ในกรณีการติดตอ

แบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมือ่ผูสนใจและผู

ชวยเหลือเคลื่อนที่ไปทางซาย 

เมตร 

x  ตําแหนงบริเวณทีส่นใจ เมตร 

y  ตําแหนงของผูใชที่ตองการคนหาบรเิวณที่สนใจ เมตร 

z   ตําแหนงของผูใชทีช่วยเหลือในการสง ตอขอมลู เมตร 
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บทท่ี 1 

บทนํา 

 

1.1 ที่มาและความสําคัญของโครงงาน 

 ในปจจุบัน การระบุตําแหนงมีสวนชวยผูคนคนหาสิ่งที่สนใจไดเปนอยางมาก ตําแหนงคือ ที่อยู

ของสิ่งตาง ๆ เชน ผูบาดเจ็บในเหตุการณภัยพิบัติตาง ๆ หรือ ของลดราคานาทีทองในหางสรรพสินคา 

เปนตน ในบางครั้งกวาหมอจะทราบตําแหนงของผูบาดเจ็บ อาจจะทําใหผูบาดเจ็บเสียชีวิตไปแลว หรือ

การซื้อของลดราคานาทีทองในหางสรรพสนิคา บางครั้งกวาจะทราบวารานใดลดราคาโปโมชันน้ันก็อาจจะ

หมดอายุไปแลว ซึ่งเมื่อเกิดเหตุการณภัยพิบัติ หรืออยูในที่อับสัญญาณ การติดตอสื่อสารเครือขาย

อินเทอรเน็ตไรสายน้ันจะเปนไปอยางไมสม่ําเสมอ เพราะฉะน้ันจึงเสนอวิธีการระบุตําแหนงบริเวณที่สนใจ

ในรมแบบรวมมือในเครือขายไรสาย เพื่อชวยใหผูใชพบตําแหนงที่สนใจไดเร็วข้ึน  

 ปญหาที่สงผลตอการติดตอสื่อสารไรสายมีหลากหลายรูปแบบเชน แผนดินไหว อุทกภัย ภัยพิบัติ

ตาง ๆ หรือขณะที่อยูในอาคารที่อับสัญญาณ ทําใหผูคนไมสามารถใชเครือขายอินเทอรเน็ตไรสายได ทําให

การติดตอสื่อสารน้ันมีการเช่ือมตออยางไมสม่าํเสมอ ในงานวิจัยที่ผานมา ไดมีการคิดคนแบบจําลองการสง

ขอมูลระหวางผูใชที่มีอินเทอรเน็ตและผูใชที่ไมมีอินเทอรเน็ต โดยจําเปนตองมีตัวกลางคือผูใชที่มี

อินเทอรเน็ตในการรับสงขอความ เมื่อขาดตัวกลางไป ผูใชจะไมสามารถพบตําแหนงที่สนใจได 

 โครงงานน้ีจึงไดเสนอแบบจําลองที่ไมตองอาศัยตัวกลางในการรับสงขอมูลไดแก แบบจําลอง

รูปแบบที่ไมมีการรวมมือกันระหวางผูใช และแบบจําลองที่มีการรวมมือกันระหวางผูใชกับผูชวย ในการ

คนหาตําแหนงบริเวณที่สนใจในรม รวมถึงกรณีที่บริเวณที่สนใจสามารถหมดอายุได โดยการจําลองดวย

คอมพิวเตอร โดยทําการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงบริเวณที่สนใจ และความสําเร็จที่จะ

พบตําแหนงบริเวณที่สนใจของผูใชที่มีการเช่ือมตออยางไมสม่ําเสมอ เพื่อทําใหการคนหาตําแหนงที่สนใจ

เปนไปไดเร็วข้ึน 

 

1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 

 เพื่อลดระยะเวลาในการคนหาตําแหนงของบริเวณที่สนใจในรมแบบรวมมือในเครือขายไรสายที่

มีการเช่ือมตอไมสม่ําเสมอใหสั้นลง โดยใชแนวคิดของการรวมมือกันระหวางโนดเคลื่อนที่ 
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1.3 ขอบเขตของโครงงาน  

  1.3.1 พิจารณาสถานการณที่โนดเคลื่อนที่แตละโนด มีหนวยความจําที่มีขนาดไมจํากัด สําหรับ

การบันทึกพิกัดและขอมูลตาง ๆ ไมวาจะเปนสิ่งของ บุคคล หรือสถาณที่เชน ตึก อาคาร ที่อยูบริเวณพิกัด

น้ันขณะโนดกําลังเคลื่อนที่ 

 1.3.2 พิจารณาใหคาอัตราการเร็วเคลื่อนที่ของโนดมีคาคงที่ และมีคาเทากันทุกโนด 

 1.3.2 บริเวณที่โนดสนใจมีการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ 

  1.3.4 พิจารณารูปแบบของการสงตอขอมูลเปนแบบหน่ึงฮอปและสองฮอปเทาน้ัน 

 1.3.5 พิจารณาใหระยะเวลาของขอมูลที่จะหมดอายุ เริ่มนับต้ังแตบริเวณที่สนใจเริ่มประกาศ

ขอมูล ไปจนกวาจะครบระยะเวลาที่หมดอายุ 

 1.3.6 ในกรณีที่ครบระยะเวลาที่ขอมูลยังไมถูกสงไปใหกับผูใชที่มีความสนใจ ก็จะถือวาขอความ

หมดอายุเมื่อระยะเวลาการคนหาขอมูลมากกวาเวลาของขอมูล แลวจะไมนํามาคํานวณ 

 

1.4 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

 1.4.1 เพื่อนําผลการศึกษาวิจัย มาประยุกตใชในการทําแอพพลิเคช่ันสําหรบัคนหาขอมลูขาวสาร

ในการดําเนินการจัดการในหนวยงานของภาครัฐเชน คนหาผูบาดเจ็บในสนามรบ หรือเมื่อมีภัยพิบัติ

เกิดข้ึน 

 1.4.2 เพื่อนําผลการศึกษาวิจัย มาประยุกตใชในการทําแอพพลิเคช่ันสําหรบัคนหาขอมลูขาวสาร

ในการดําเนินการจัดการในหนวยงานของเอกชนเชน ในการคนหาสินคาหรือขอมูล โปรโมชันใน

หางสรรพสินคา  
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

  

2.1 ทฤษฎีการแจกแจงความนาจะเปน 

 

 2.1.1 การแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ 

  การแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอจะใชก็ตอเมื่อไมมีขอมลูใดๆ เกี่ยวกับการกระจาย

น้ันๆ ที่ ผูศึกษาไมรูนอกจากรูคาสูงสุดและคาตํ่าสุดซึ่งระหวางคาทั้งสองเปนขอมูลตอเน่ือง การแจกแจง

ความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอนิยามไดจากการทดลองใดๆ ที่ตัวแปรเชิงสุม X   มีโอกาสเกิดข้ึนไดเทาๆ 

กันระหวางชวง a   และ b  (ซึ่ง b a> ) เรียกวา X  มีฟงกชันหนาแนนความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ 

(uniform probability distribution)   กําหนดโดย 

 

 

1 ,
( )

0 ,

a x b
f x;a,b b a

otherwise

 ≤ ≤= −


 

 

 

โดยที่โอกาสที่ x  มีคาใดๆ ระหวางชวง a  และ b  (ซึ่ง b a> ) น้ันมีคาเทาๆกัน ฟงกชันหนาแนน       

ความนาจะเปนของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ และฟงกชันการแจกแจงความนาจะเปน

แบบสะสมของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอแสดงดังรูปที่2.1และรูปที่2.2ตามลําดับ 

 

 

 

 

 

 

 

(2.1) 
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รูปท่ี 2.1 ฟงกชันหนาแนนความนาจะเปนของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ 
รูปท่ี 2.2 ฟงกชันการแจกแจงความนาจะเปนแบบสะสมของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ  

            คาเฉลี่ยของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอสามารถพจิารณาจาก 

( ) ( )

20.5

2

x

b

a

b

a

E X xf x dx

x dx
b x

x
b a
a b

µ µ
∞

−∞
= = =

=
−

=
−

+
=

∫

∫
 

ดังน้ัน คาเฉลี่ยของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอกําหนดโดย 

( )
2x

a bE Xµ µ +
= = =  

และความแปรปรวนของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอสามารถพจิารณาจาก 

 

 

( ) ( ) ( )2 22 ( )x Xx XxV X E X X f x dxσ µ µ
∞

−∞
= = − = −∫  

                                    

2

2b

a

a bx
dx

b a

 +  −     =
−∫  

 

  

   

 

 

  

  

 

รูปที่ 2.1 รูปที่ 2.2 

 

b
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( )2

12
b a−

=   

  ดังน้ัน คาความแปรปรวนของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอกําหนดโดย 

 

 

 
( )2

2 ( )
12x

b a
V xσ

−
= =   

   
 

ฟงกชันการแจกแจงความนาจะเปนแบบสะสมของการแจกแจงความนาจะเปนแบบสม่ําเสมอ 

สามารถพิจารณาจาก  

 

 

( ) ( )xF x f u du
∞

−∞
= ∫  

 

 

1x

a
dx

b a
=

−∫  

x a
b a b a

= −
− −

 

ดังน้ัน ฟงกชันการแจกแจงความนาจะเปนแบบสะสมของการแจกแจงความนาจะเปนแบบ

สม่ําเสมอกําหนด โดย 

 

 

( ) ( )
0 ,

( ) ,
1 ,

x a
F x x a b a a x b

b x

<
= − − ≤ ≤
 ≤

 

(2.2) 

(2.3) 

(2.4) 

(2.5) 
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2.2 เครือขายโทรศัพทที่เ ช่ือมตอเปนระยะ ๆ (Intermittently Connected Mobile 

Networks) 

        เครือขายโทรศัพทที่เช่ือมตอเปนระยะ ๆ เปนแนวคิดเกี่ยวกับการกระจายขอความใหแกผูใชคนอื่น

โดยที่ผูรับไมจําเปนตองมีอินเทอรเน็ตก็สามารถไดรับขอความไดผานการสื่อสารแบบเผชิญหนา 

(Encounter-Based Communication) โดยสามารถนํามาพัฒนาและอํานวยความสะดวกทางดาน

โทรคมนาคมได  โดยแนวคิดดังกลาวสามารถนํามาประยุกตใชกับการสงขอความระหวางโทรศัพทเคลือ่นที ่

ในระยะใกลโดยใชแอปพลิเคชันหรือบลูทูธ เปนตน          

        ในการสงขอความของสองโนด เราจะพิจารณาเรื่องแบนดวิดท การสงจะม ี2 แบบคือ การสงแบบ 

แบนดวิดทที่ไมจํากัด และการสงแบนดวิดทที่จํากัด ในกรณีที่แบนดวิดทไมจํากัด ขอความจะสามารถสงได

อยางรวดเร็วทั้งหมดในเวลาที่นอย ความเกาใหมของขอความจึงไมถูกพิจารณาถึงมากนัก สวนในกรณี

แบนดวิดทจํากัด การสงขอความใชเวลามากอาจทําใหขอความที่ไดรับมากอนหนาไมเปนปจจุบัน   

        การที่โนดจะสงขอความระหวางกัน ขอความที่สงจะถูกใหความสําคัญกอนที่จะสง โดยพิจารณา

ระบบสรางกอนสงกอน (First-Create-First-Relay) และระบบสรางหลังสงกอน (Last-Create-First-

Relay) 

 

        2.1.1 ระบบสรางกอนสงกอน คือระบบที่จะใหความสําคัญของขอความที่ถูกสรางข้ึนมากอนเปน

ขอความที่สําคัญที่สุด สวนขอความที่ถูกสรางตอก็จะถูกใหความสําคัญรองลงมา  

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 ระบบสรางกอนสงกอน 

 

 

กอน 

 
หลงั 
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        2.1.2 ระบบสรางหลังสงกอนคือ ระบบที่จะใหความสําคัญของขอความที่ถูกสรางหลังสุด ใหเปน

ขอความที่สําคัญที่สุด  

 

รูปท่ี 2.4 ระบบสรางหลงัสงกอน 

 

 เมื่อไมคํานึงถึงขนาดของหนวยความจําและแบนดวิดท การสงขอความแตละครั้งจึงสามารถสง

ไดทั้งหมดในเวลาเดียว ในกรณีน้ีการสงจะเปนแบบ 1 ฮอป และ 2 ฮอป จะแสดงไดดังรูปที่ 2.3 และรูปที ่

2.4 ตามลําดับ ในภาพจะประกอบดวย เซิรฟเวอร โนดหลัก และโนดยอย โดยเราจะเรียกโนดที่รับ

ขอความโดยตรงจากเซิรฟเวอรวาโนดหลัก และเรียกผูที่พบตําแหนงที่สนใจตอจากโนดหลักวาโนดยอย 

  

กรณี  1 ฮอป 

 

 

 

 

  

รูปท่ี 2.5 การสงแบบ 1 ฮอป 

กอน 

หลงั 

Server 

Super Node 

Super Node 

Super Node 

Common Node 

Common Node 

Common Node 
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กรณี 2 ฮอป 
 

 

 

รูปท่ี 2.6 การสงแบบ 2 ฮอป 

 

        การสงแบบหน่ึงฮอปทํางานโดย โนดเคลื่อนที่จะรับขอความจากแหลง Server ที่สงขอความได

โดยตรง สวนการสงแบบสองฮอปทํางานโดย โนดเคลื่อนที่โนดแรกจะไดรับขอความแลวสงตอใหโนดยอย

ดวย ทําใหโนดยอยไดรับขอความโดยไมตองเคลื่อนที่ผานเซิฟเวอร  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Server 

Super Node 

Super Node 

Super Node 

Common Node 

Common Node 

Common Node 
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2.3 คําสั่งเงื่อนไข if else และ else if 

 

คําสั่ง if  

คําสั่ง if เปนคําสั่งที่มีการทดสอบเงื่อนไข (จรงิ/เท็จ) กอนที่จะทํางานตามคําสั่งที่กําหนด    

คําสั่ง if มีรูปแบบเปนดังน้ี 
 

 
 

รูปท่ี 2.7 รูปแบบการใชงานคําสั่ง if กรณีคําสัง่เด่ียว 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 
 

 
 

รูปท่ี 2.8 รูปแบบการใชงานคําสั่ง if กรณีคําสัง่ประกอบ 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 

 

 โดย expression เปนเงื่อนไขที่มีคาความจริงไดเพียงแบบเดียวคือ จริง หรือ เท็จ เทาน้ัน ถามี

คาเปนจริงจะทําตามคําสั่งชุด A   จากน้ันจึงออกไปทําตามคําสั่งถัดไปตามปกติ แตถาเงื่อนไขมีคาเปนเทจ็ 

จะไมทําตามคําสั่งในชุด A   สวนคําสั่งที่อยูถัดไปก็จะมีการทํางานตามปกติ คําสั่งชุด A   อาจเปนไดทั้ง

แบบคําสั่งเด่ียว (statement A  ) หรือคําสั่งประกอบ (statement 1A  ถึง nA ) ซึ่งจะเกิดการทํางานข้ึน

เมื่อเงื่อนไข เปนจริงเทาน้ัน โดยคําสั่งประกอบจะถูกใชในกรณีที่ตองการควบคุมใหมีคําสั่ง มากกวา 1 

คําสั่งทํางานเมื่อเงื่อนไขเปนจริง 
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 คําสั่ง if else  

  คําสั่ง if else เปนคําสั่งที่มีการทดสอบเงื่อนไขแบบ 2 ทางเลือก  ถาเงื่อนไขเปนจริง 

ใหทําตามคําสั่งชุด A แตถา เงื่อนไขเปนเท็จ ใหทําตามคําสั่งชุด B  หรือกลาวไดวาถาเงื่อนไขเปนจริงทํา

คําสั่งหลัง if (จํานวน 1 ชุดคําสั่ง) แตถา เงื่อนไขเปนเท็จจึงไปทําหลัง else (จํานวน 1 ชุดคําสั่ง) ซึ่งจะ

เห็นวาตองเลือกทําอยางใดอยางหน่ึงเสมอ สําหรับการทํางานของคําสั่ง if else มีรูปแบบของคําสั่ง if 

else ดังตอไปน้ี 
 

 
 

รูปท่ี 2.9 รูปแบบการใชงานคําสั่ง if else กรณีคําสั่งเด่ียว 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 
 

 
 

รูปท่ี 2.10 รูปแบบการใชงานคําสั่ง if else กรณีคําสัง่ประกอบ 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 

 

 โดย expression เปนเงื่อนไขที่มีคาความจริงไดเพียงแบบเดียวคือ จริง หรือ เท็จ เทาน้ัน ถามี

คาเปน จริง โปรแกรมจะทํางานตอไปในคําสั่งหลัง if คือ คําสั่งชุด A   เสร็จแลวออกจาก if โดยไมทําตาม

คําสั่งชุด B    ถา expression มีคาเปนเท็จ โปรแกรมจะทําตามคําสั่งหลัง else คือ คําสั่งชุด B   แลวอ

อกไปโดยไมทําตามคําสั่งชุด A   
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 คําสั่ง Nested if 

  คําสั่ง Nested if หรือ if else if มีโครงสราง else if เพิ่มเขามาในคําสั่ง else ทําใหใช

คําสั่ง  else if  เพิ่มไดตามที่ตองการ ใชกับการตัดสินใจที่มีทางเลือกมากกวา 2 ทางเลือก รูปแบบของ

คําสั่ง  if  else if เปนดังตอไปน้ี 
 

 
 

รูปท่ี 2.11 รูปแบบการใชงานคําสั่ง if else if 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 

 

การวนซ้ํา (Loop) 

 

คําสั่ง while 

  เมื่อเราตองการใหคอมพิวเตอรดําเนินการซ้ํา ๆ  ในกรณีที่เงื่อนไขเปนจริง เราอาจใช 

while ในการสราง loop รูปแบบของคําสั่ง while ไดแก 
 

 
 

รูปท่ี 2.12 รูปแบบการใชงานคําสั่ง while 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 
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 การทํางานของคําสั่ง while จะเริ่มตนดวยการตรวจสอบเงื่อนไข (condition) ถาผลการ

ตรวจสอบ เปนจริงหรือมีคาไมเทากันศูนย คําสั่ง (statement) ที่อยูภายใตเครื่องหมาย { } ทุกคําสั่งจะได

รับการ ประมวลผล 1 ครั้ง แลวโปรแกรมจะกลับไปตรวจสอบเงื่อนไข  ถาผลการตรวจสอบยังคงเปนจริง 

อยู โปรแกรมก็จะประมวลผลคําสั่งหลังเงื่อนไขอีก 1 รอบ และทําซ้ําในลักษณะน้ีจนกระทั่งผลการ

ตรวจสอบ เปนเท็จ (มีคาเทากับ 0) จึงจะยุติการทํางานในลูป 

 

คําสั่ง for  

 คําสั่งทําซ้ําแบบ for มีจุดเดนคือจํานวนรอบในการทําซ้ํามีความแนนอน ดังน้ันหากผูเขียน

โปรแกรม ตองการใหทําซ้ําเปนจํานวนรอบที่แนนอนก็ควรใชคําสั่งทําซ้ําแบบ for รูปแบบของคําสั่งแบบ 

for ไดแก 
 

 
 

รูปท่ี 2.13 รูปแบบการใชงานคําสั่ง for 

ท่ีมา: https://www.mwit.ac.th 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



13 

 

2.4 งานวิจัยที่เก่ียวของ 

 2.4.1 คิวช และเซง (Qiu; & Tseng.  2016: 5715-5724) ไดวิจัยเรื่องการเผชิญหนาระหวาง

เครื่องจักรกับเครื่องจักร (Machine-to-Machine Encountering) และสรุปวาการระบุตําแหนงสามารถ

ชวยเหลือและอํานวยความสะดวกใหผูคนเปนอยางมาก ทั้งในการคนหาสถานที่ ระบุตําแหนงเพื่อ

ประชาสัมพันธ และอื่น ๆ ในปจจุบันมีการใชระบบจีพีเอสในการชวยระบุตําแหนง แตระบบจีพีเอสสามา

รถใชไดขณะที่อยูกลางแจงเทาน้ัน การระบุตําแหนงภายในอาคารตองใชเทคโนโลยีการสื่อสารที่แตกตาง

ออกไป เชน สัญญาณคลื่นความถ่ีวิทยุ บลูทูธ และอื่น ๆ ในงานวิจัยน้ีจึงไดเสนอการเผชิญหนากันของสอง

อุปกรณ (Machine-to-Machine: M2M) ซึ่งจะเกิดโอกาสสื่อสารกันไดมากในสถานการณที่มีคนอยูกัน

อยางแออัด โดยผูใชจะใชการรวมมือกันระหวางสองอุปกรณ เพื่อยืนยันตําแหนงของตนเอง จากการ

จําลองที่ใชในอาคารสํานักงาน ZigBee ทําใหเห็นวา การเผชิญหนากันแบบ M2M ชวยใหการคนหา

ตําแหนงมีความรวดเร็ว และการระบุตําแหนงมีความแมนยํา ถูกตองมากข้ึน สวนขอจํากัดที่สําคัญของ

งานวิจัยน้ีคือ การสื่อสารกันจะเปนไปไดเมื่ออยูในพื้นที่ที่มีปริมาณคนจํานวนมากเทาน้ัน และตําแหนงที่

สนใจที่ผูใชไดรับมาจะไมสามารถสงตอได  

 

2.4.2 มาสโคโล และมูโซเลซิ (Mascolo; & Musolesi.  2007: 59-70) ไดวิจัยเรื่องแบบจําลอง

การเคลื่อนที่ตามทฤษฎีเครือขายทางสังคม (Designing Mobility Models based on Social Network 

Theory) โดยนักวิจัยไดแจกจายอุปกรณบลูทูธ ใหแกประชาชนเพื่อรวบรวมขอมูลเกี่ยวกับการเคลื่อนที่

ของแตละคน และเพื่อศึกษาลักษณะของรูปแบบตําแหนงรวมกันของคน โครงการน้ีมีวัตถุประสงคเพื่อ

สรางพื้นที่เก็บขอมลูรองรอยของสาธารณชนสําหรับชุมชนเครือขายโทรศัพทมอืถือ ซึ่งใชในการติดตามการ

เคลื่อนที่ในวิทยาลัย และใชขอมูลที่สังเกตโดยตรงเกี่ยวกับการเคลื่อนที่ของคนเดินเทาในเมืองโอซากาเปน

พื้นฐานของการออกแบบแบบจําลองการเคลื่อนที่ ซึ่งแบบจําลองการเคลื่อนที่เปนสิ่งที่ยากตอการ

คาดการณวาขอบเขตของการเคลื่อนที่เปนอยางไร เน่ืองจากในเครือขายเฉพาะกิจแบบเคลื่อนที่เฉพาะ

โทรศัพทมือถือมีมนุษยดําเนินการ ดังน้ันการเคลื่อนที่ของอุปกรณดังกลาวจําเปนตองอาศัยการตัดสินใจ

ของมนุษยและพฤติกรรมการทางสังคม แมวาเครือขายสังคมจะนําเสนอพฤติกรรมของคนทั่วไปในแง

ระยะทางโดยเฉลี่ยของแตละคน แตก็จะแสดงใหเห็นถึงความหลากหลายของคนในกลุมรวมถึงยังชวยใน

การระบุความแตกตางของความสัมพันธระหวางระยะเวลาหน่ึง ตัวอยางเชนในชวงเชาและชวงบายของวัน

ธรรมดาความสัมพันธในที่ทํางานมีความสําคัญมากกวามิตรภาพและครอบครัว แตตรงกันขามคือความจรงิ

ในชวงเย็นและวันหยุดสุดสัปดาห ดังน้ันในแบบจําลองงานของวิจัยน้ีทําใหเห็นวา แบบจําลองการเคลื่อนที่

มีผลอยางสําคัญมากจากความสัมพันธของมนุษยเหลาน้ัน แตถามนุษยเหลาน้ันไมมีความสัมพันธผลลัพธ

ของแบบจําลองการเคลื่อนที่มีพื้นฐานมาจากทฤษฎีเครือขายทางสังคมก็อาจจะตางออกไป 
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 2.4.3 ยู นิ และแพน (Yu; Ni; & Pan.  2016: 818-830) ไดวิจัยเรื่องการวิเคราะหประสทิธิภาพ

ของการเผยแพรขอความในการเช่ือมตอแบบไมสม่ําเสมอภายใตรูปแบบสรางหลังสงกอน ในงานวิจัยน้ีได

เสนอการเช่ือมตอเครือขายโทรศัพทเคลื่อนที่เปนระยะๆ ซึ่งในการจําลองระบบจะพิจารณาการสื่อสารที่

ความกวางของแถบคลื่นความถ่ีมีจํากัด และมีหลายชองสัญญาณ งานวิจัยน้ีจึงเสนอรูปแบบการวิเคราะห

ประสิทธิภาพของอัตราการติดตอ และคาเฉลี่ยความลาชาของขอความ ภายใตวิธีการตอบกลับแบบหน่ึงฮ

อป และสองฮอป ทําใหผูใหบริการโทรศัพทเคลื่อนที่ที่มีอินเทอรเนตใหสามารถเผยแพรขอความไดเพิ่มข้ึน 

ผานการสื่อสารทางไกลของโนดโทรศัพทเคลื่อนที่ โดยที่โนดโทรศัพทเคลื่อนที่มีการเช่ือมตออินเทอรเนต

จะเก็บขอความที่ได แลวชวยสงตอใหโนดโทรศัพทเคลื่อนที่ที่ไมมีอินเทอรเนต  
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บทท่ี 3 

วิธีการดําเนินงาน  

 
        การดําเนินงานโครงการการระบุตําแหนงบริเวณที่สนใจในรมแบบรวมมือในเครือขายไรสายที่มีการ

เช่ือมตอไมสม่ําเสมอแบงการดําเนินการใหญ ๆ ดังน้ี 

 

3.1 รูปแบบการติดตอ 

        ในโครงงานวิศวกรรมน้ีเราจะกําหนดใหการติดตอระหวางโนดเปนแบบหน่ึงฮอปและสองฮอป 

เทาน้ัน โดยหน่ึงฮอปเปนการติดตอกันระหวางผูใชและตําแหนงขอความที่ผูใชสนใจเทาน้ัน เปนไปตามรูป

ที่ 3.1 ในขณะที่การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล น้ัน นอกจากจะเปนการติดตอระหวางผูใช

และตําแหนงของขอความที่ผูใชสนใจแลว ยังติดตอกันเองระหวางผูใชดวย โดยจะเปนไปตามรูปที่ 3.2 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.1 รูปแบบการติดตอแบบผูใชไมรวมมอืกันในการสงขอมูล  
 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.2  รูปแบบการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล  

User 

Interested 

area 

User 

User 

 

User 

User 

User 

Interested 

area 
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3.2 การจําลองการเคลื่อนที ่

        ในโครงงานวิศวกรรมน้ี เราจะสมมติใหการเคลื่อนที่เกิดในมิติเดียวเทาน้ัน และจะแบงการจําลอง

การเคลื่อนที่ออกเปน 2 กรณี คือกรณีการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล และกรณีการติดตอ

แบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล โดย 
 3.2.1 การติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล  

  กรณีการติดตอแบบผูใชไมรวมมอืกันในการสงขอมูล คือกรณีที่มีการติดตอระหวางผูใชที่

ตองการขอมูล กบัตําแหนงที่ผูใชสนใจเทาน้ัน ดังน้ันในการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมลู น้ี 

จึงนําแคตําแหนงบรเิวณที่สนใจ ( )x  ในหนวยเมตร และ ตําแหนงของผูใชที่ตองการคนหาบริเวณทีส่นใจ 

( )y  ในหนวยเมตร มาคิดเทาน้ัน 

  กําหนดให 1U  และ 2U   คือ ลักษณะการเคลื่อนที่เขาหาสิ่งของของ y  โดยจะมีลักษณะ

การเคลื่อนที่เปนไปดังรูปที่ 3.3    
 

 

รูปท่ี 3.3  ลักษณะการเคลื่อนที่เขาหาสิ่งของของ y  การติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล  

 

  3.2.1.1 ในกรณีที่คา y  มากกวาคา x  ( )y x>  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่ 1U  
 

 
 

รูปท่ี 3.4 การเคลื่อนที่แบบ 1U  เมื่อ x y<  

 

การเคลื่อนท่ีแบบ 1U   

  

  



17 

 

ใหระยะทางที่ y  เจอกับ x  มีคาเทากับ 1u  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1u y x= −  

 

 

     (2) ลักษณะการเคลื่อนที่ 2U  
 

 
 

รูปท่ี 3.5 การเคลื่อนที่แบบ 2U  เมื่อ x y<  

 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2u  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2 2u L y x= − −  

 

 

  3.2.1.2 ในกรณีที่คา y  นอยกวาคา x  ( )y x<  

        (1) ลักษณะการเคลื่อน 1U   
 

 
 

รูปท่ี 3.6 การเคลื่อนที่แบบ 1U  เมื่อ y x<  

(3.1) 

 

(3.2) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2U   

การเคลื่อนท่ีแบบ 1U   
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ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1u  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1u y x= +  

 

 

           (2) ลักษณะการเคลื่อนที่ 2U  
 

 
 

รูปท่ี 3.7 การเคลื่อนที่แบบ 2U  เมื่อ x y<  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2u  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2u x y= −  

  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

(3.3) 

(3.4) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2U   
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3.2.2 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล  

กรณีการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล คือกรณีที่มกีารติดตอระหวางผูใชที่ตองการ

ขอมูลกับตําแหนงที่ผูใชสนใจ นอกจากน้ันยังเปนการติดตอกันระหวางผูใชดวยกันเองอีกดวย  

กําหนดให 1W  2W  3W  และ 4W  คือลักษณะการเคลื่อนที่เขาหาสิ่งของของ y  และ ตําแหนง

ของผูใชที่ชวยเหลือในการสง ขอมูล ( )z  ในหนวยเมตร โดยจะมีลักษณะการเดินเปนไปตามรูปที่ 3.8 

 

 
 

รูปท่ี 3.8 ลักษณะการเคลื่อนที่เขาหาสิ่งของ ของ y  และ z  

 

 ในกรณีน้ีจะมีตําแหนงที่ผูสนใจและผูชวยจะพบกัน เมื่อผูชวยพบบริเวณที่สนใจแลว ( )a  ใน

หนวยเมตร ซึ่งเปนตําแหนงที่ z  จะพบกับ y  แลวทําให y  ไดรับตําแหนงขอมูลที่สนใจเร็วข้ึน 

 

 3.2.2.1 ในกรณีที่คา y  มากกวาคา x  และคา y  นอยกวาคา z  ( )x y z< <  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่  1W  
 

 

 
 

 

รูปท่ี 3.9 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ x y z< <  

 

 

 

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   

1W   

2W    

3W   

4W   
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ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1w  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1 2w L x y= − −  

 

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.9 จะไดวา 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ 1( )yaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1( ) 2yaw L y a= − −  

 

 

ใหระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ 1( )zaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1( ) 2zaw L z a= − +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.6) และ (3.7) มาเทากัน จะไดวา  

 

 

2
z ya −

=  

 

 

แทนคา a  ลงใน (3.6) จะไดวา  

 

 

1( ) 2
2 2ya
z yw L= − −  

 

(3.6) 

(3.7) 

(3.8) 

(3.9) 

(3.5) 



21 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 1W  จะมีคาเทากับ 

 

 

1 2w L x y= − −  

 

 

และ 

 

 

1( ) 2
2 2ya
z yw L= − −  

 

 

โดยมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.10) กับ (3.11) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ y  จะเจอกบั 

x   
 

     (2) ลักษณะการเคลื่อนที่  2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.10 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ x y z< <  

 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2w  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2 2w L x y= − −  

  

 

(3.10) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W   

(3.11) 

   

(3.12) 
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 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอกับ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.10 จะไดวา 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 yaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 2ya Lw y a= − −  

 

 

ใหระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 zaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.13) และ (3.14) มาเทากัน จะไดวา 

 

 

2
2

L y za − −
=  

 

 

แทนคา a  ใน (3.13) จะไดวา 

 

 

2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมีคาเทากับ  

 

 

2 2w L x y= − −  

(3.13) 

(3.14) 

(3.15) 

(3.17) 

(3.16) 
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และ 

 

 

2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.17) กับ (3.18) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่  3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.11 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ x y z< <  

 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3w  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w y x= −  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากอัตราเร็วในการเคลื่อนที่มีคาคงที ่โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 3W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 3W  จะมีเพียงแค (3.19) เทาน้ัน 

 

 

 

(3.18) 

(3.19) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   
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     (4) ลักษณะการเคลื่อนที่  4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.12 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ x y z< <  

 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w y x= −  

 

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 4W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีเพียงแค (3.20) เทาน้ัน 

 

  3.2.2.2 กรณีที่คา y  มากกวาคา z  และคา z  มากกวาคา x  ( )x z y< <   

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่ 1W  
 

 
 

รูปท่ี 3.13 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ x z y< <  

 

 

(3.20) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   
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ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1 2w L y x= − −  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 1W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 1W  จะมีเพียงแค (3.21) เทาน้ัน 

 

     (2) ลักษณะการเคลื่อนที่ 2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.14 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ x z y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2 2w L y x= − −  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.14 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 yaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

(3.21) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W  

   

(3.22) 
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2( ) 2yaw L y a= − −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.23) และ (3.24) มาเทากัน จะไดวา 

 

 

2 2
y za L= − −  

 

 

นําคา a  ที่ไดไปแทนใน (3.23) จะไดวา 

 

 

2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

 

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมีคาเทากับ  

 

 

2 2L yw x= − −  

 

 

และ 

 

(3.23) 

(3.24) 

(3.25) 

(3.27) 

(3.26) 
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2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.27) กับ สมการ (3.28) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปน

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  

 

     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่  3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.15 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ x z y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w y x= −  

 

  

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.15 จะไดวา 

ใหระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 yaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 yaw y a= −  

 

 

ใหระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 zaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

(3.28) 

(3.30) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   

  

(3.29) 
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( )3 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.30) และ (3.31) มาเทากัน จะไดวา 

  

 

2
y za −

=  

 

 

นําคา a  ที่ไดไปแทนใน (3.30) จะไดวา 

 

 

3( ) 2ya
y zw +

=  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 3W  จะมีคาเทากับ 

 

 

3w y x= −  

 

 

และ 

 

 

3( ) 2ya
y zw +

=  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.34) กับ (3.35) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

(3.31) 

(3.32) 

(3.34) 

(3.35) 

(3.33) 
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     (4) ลักษณะการเคลื่อนที่  4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.16 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ x z y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w y x= −  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 4W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีเพียงแค (3.36) เทาน้ัน 

 

  3.2.2.3 กรณีที่คา y  นอยกวาคา z  และคา z  นอยกวาคา x  ( )y z x< <  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่  1W  
 

 
 

รูปท่ี 3.17 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ y z x< <  

 

 

(3.36) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   
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ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1w x y= −  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.17 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )1 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )1 yaw a y= −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ 1( )zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1( ) 2zaw L z a= − −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.38) และ (3.39) มาเทากัน จะไดวา 

 

 
2

2
L z ya − +

=    

 

 

แทนคา a  ใน (3.38) 

 

 

1( ) 2 2ya
z yw L= − −  

(3.38) 

(3.39) 

(3.40) 

(3.37) 

(3.41) 
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เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 1W  จะมีคาเทากับ 

 

 

1w x y= −  

 

 

และ 

 

 

1( ) 2 2ya
z yw L= − −  

  

 

โดยจะมกีารเปรียบเทยีบคาระหวาง (3.42) กับ (3.43) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ y  จะเจอ

กับ x  

 

       (2) ลักษณะการเคลื่อนที่  2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.18 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ y z x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2w x y= −  

  

 

(3.42) 

(3.43) 

(3.44) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W   
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 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 2W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมเีพียงแค (3.44) เทาน้ัน 

 

     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่  3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.19 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ y z x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w x y= +  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 3W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 3W  จะมีเพียงแค (3.45) เทาน้ัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

(3.45) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   
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     (4) ลักษณะการเคลือ่นที่  4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.20 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ y z x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w x y= +  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.20 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 yaw  ในหนวยเมตร ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 yaw y a= +  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ 4( )zaw ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 2zaw L z a= − −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.47) และ (3.48) มาเทากัน จะไดวา 

(3.47) 

(3.48) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   

(3.46) 
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2 2
z ya L= − −  

 

 

แทนคา a  ใน (3.47) 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − +  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีคาเทากับ 

 

 

4w x y= +  

 

 

และ 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − +  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.51) กับ (3.52) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

 

 

 

(3.49) 

(3.51) 

(3.52) 

(3.50) 
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  3.2.2.4 กรณีที่คา y  มากกวาคา z  และคา y  นอยกวาคา x   ( )z y x< <  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่  1W  
 

 
 

รูปท่ี 3.21 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ z y x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1W  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1w x y= −  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 1W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 1W  จะมีเพียงแค (3.53) เทาน้ัน 

 

     (2) ลักษณะการเคลื่อนที่  2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.22 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ z y x< <  

 

 

(3.53) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W  
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ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2W  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2w x y= −  

  

 

 ในกรณีน้ี เน่ืองจากมีอัตราเร็วในการเคลื่อนที่คงที่ โอกาสที่ z  จะมาชวยเหลือ y  ใหไดพบ

ตําแหนงที่สนใจกอนน้ัน เปนไปไมได ดังน้ันในการเคลื่อนที่แบบ 2W  y  จะเจอกับตําแหนง x  กอน

แนนอน ทําใหสมการของการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมีเพียงแค (3.54) เทาน้ัน 

 

     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่  3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.23 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ z y x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3W  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w x y= +  
 

  

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.23 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

(3.54) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   

(3.55) 
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( )3 yaw y a= +  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 2zaw L a z= − +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.56) และ (3.57) มาเทากัน จะไดวา 

 

 

2 2
y za L= − +  

 

 

แทนคา a  ใน (3.56) 

 

 

3( ) 2 2ya
y zw L= + +  

 

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 3W  จะมีคาเทากับ 

 
 
 

3w x y= +  

 

 

และ 

 

(3.56) 

(3.57) 

(3.58) 

(3.60) 

(3.59) 
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3( ) 2 2ya
y zw L= + +  

 

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.60) กับ (3.61) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

     (4) ลักษณะการเคลื่อนที่  4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.24 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ z y x< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w y x= +  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.24 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 yaw y a= +  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

(3.61) 

(3.63) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   
   

(3.62) 
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( )4 2zaw L z a= − −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.63) และ (3.64) มาเทากัน จะไดวา 

 

 

2 2
z ya L= − −  

 

 

 แทนคา a  ใน (3.63) 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − +  

 

 

 เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีคาเทากับ 

 

 

4w y x= +  

 

 

และ 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − +  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.67) กับ (3.68) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

(3.64) 

(3.65) 

(3.67) 

(3.68) 

(3.66) 
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  3.2.2.5 กรณีที่คา y  นอยกวา x  และคา x  นอยกวา z   y x z< <  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่  1W  
 

 
 

รูปท่ี 3.25 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ y x z< <  
 
ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1w x y= −  

 

 

แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.25 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )1 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )1 yaw a y= −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )1 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )1 2zaw L z a= − −  

 

 

(3.70) 

(3.71) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   

   

(3.69) 
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แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.70) และ (3.71) มาเทากัน จะไดวา 

2 2
z ya L= − +  

 

 

แทนคา a  ใน (3.70) 
 
 

1( ) 2 2ya
z yw L= − −  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 1W จะมีคาเทากับ 

 

 

1w x y= −  

 

 

และ 

 

 

1( ) 2 2ya
z yw L= − −  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.74) กับ (3.75) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

 

 

(3.72) 

(3.74) 

(3.75) 

(3.73) 
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     (2) ลักษณะการเคลื่อนที่  2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.26 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ y x z< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2w x y= −  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.26 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 yaw a y= −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 zaw z a= −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.77) และ (3.78) มาเทากัน จะไดวา 

(3.77) 

(3.78) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W   

   

(3.76) 



43 

 

2
z ya +

=  

 

 

แทนคา a  ใน (3.77) 
 
 

2( ) 2ya
z yw −

=  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที ่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมีคาเทากับ 

 

 

2w x y= −  

 

 

และ 

 

 

2( ) 2ya
z yw −

=  

 

 

โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.81) กับ (3.82) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

 

 

 

(3.79) 

(3.81) 

(3.82) 

(3.80) 



44 

 

     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่  3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.27 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ y x z< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w y x= +  

 

 

แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.27 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 yaw y a= +  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.85) และ (3.85) มาเทากัน จะไดวา 

(3.84) 

(3.85) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   
    

(3.83) 
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2
z ya −

=  

 

 

แทนคา a  ใน (3.84) 
 
 

3( ) 2ya
z yw +

=  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 3W  จะมีคาเทากับ  

 

 

3w y x= +  

 

 

และ 

 

 

3( ) 2ya
z yw +

=  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.88) กับ (3.89) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

 

 

 

(3.86) 

(3.88) 

(3.89) 

(3.87) 
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     (4) ลักษณะการเคลื่อนที่ 4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.28 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ y x z< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w y x= +  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.28 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 yaw y a= +  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 2zaw L z a= − −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.91) และ (3.92) มาเทากัน จะไดวา 

(3.91) 

(3.92) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   
   

(3.90) 
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2 2
z ya L= − −  

 

 

 

แทนคา a  ใน (3.91) 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − −  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีคาเทากับ  

 

 

4w y x= +  

 

 

และ 

 

 

4( ) 2 2ya
z yw L= − −  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทียบคาระหวาง (3.95) กับ (3.96) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทางที่ 

y  จะเจอกับ x  
 
 
 
 
 
 
 

(3.93) 

(3.95) 

(3.96) 

(3.94) 
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  3.2.2.6 กรณีที่คา y  มากกวา x  และคา x  มากกวา z  ( )z x y< <  

     (1) ลักษณะการเคลื่อนที่ 1W  
 

 
 

รูปท่ี 3.29 การเคลื่อนที่แบบ 1W  เมื่อ z x y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 1w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

1 2w L y x= − −  

 

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.29 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )1 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )1 2yaw L y a= − −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )1 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )1 zaw z a= −  

 

 

(3.98) 

(3.99) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 1W   
    

(3.97) 



49 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.98) และ (3.99) มาเทากัน จะไดวา 

 

 

2 2
y za L= − +  

 

 

แทนคา a  ใน (3.98) 
 
 

1( ) 2 2ya
y zw L= − −  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 1w  จะมีคาเทากับ 

 

 

1 2w L y x= − −  

 

 

และ 

 

 

1( ) 2 2ya
y zw L= − −  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทยีบคาระหวาง (3.102) กับ (3.103) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทาง

ที่ y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

(3.100) 

(3.102) 

(3.103) 

(3.101) 
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    (2) ลักษณะการเคลื่อนที่  2W  
 

 
 

รูปท่ี 3.30 การเคลื่อนที่แบบ 2W  เมื่อ z x y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 2w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

2 2w L y x= − −  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.30 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 2yaw L y a= − −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )2 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )2 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.105) และ (3.106) มาเทากัน จะไดวา 

(3.105) 

(3.106) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 2W   
    

(3.104) 
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2 2
y za L= − −  

 

 

แทนคา a  ใน (3.105) 
 
 

2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 2W  จะมีคาเทากับ 

 

 

2 2w L y x= − −  

 

 

และ 

 

 

2( ) 2 2ya
y zw L= − +  

  

 

 โดยจะมีการเปรียบเทยีบคาระหวาง (3.109) กับ (3.110) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทาง

ที่ y  จะเจอกับ x  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(3.107) 

(3.109) 

(3.110) 

(3.108) 
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     (3) ลักษณะการเคลื่อนที่ 3W  
 

 
 

รูปท่ี 3.31 การเคลื่อนที่แบบ 3W  เมื่อ z x y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 3w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

3w y x= −  

 

 

แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่  3.31 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 yaw y a= −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )3 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )3 zaw z a= +  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.112) และ (3.113) มาเทากัน จะไดวา 

(3.112) 

(3.113) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 3W   

    

(3.111) 



53 

 

2
y za −

=  

 

 

แทนคา a  ใน (3.112) 
 
 

3( ) 2ya
y zw +

=  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 3w  จะมีคา 

 

 

3w y x= −  

 

 

และ 

 

 

3( ) 2ya
y zw +

=  

  

 

 โดยจะมกีารเปรียบเทยีบคาระหวาง (3.116) กับ (3.117) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทาง

ที่ y  จะเจอกับ x  

 

 

 

 

 

 

 

(3.114) 

(3.116) 

(3.117) 

(3.115) 
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     (4) ลักษณะการเคลื่อนที่ 4W  
 

 
 

รูปท่ี 3.32 การเคลื่อนที่แบบ 4W  เมื่อ z x y< <  

 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  มีคาเทากับ 4w  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

4w y x= −  

  

 

 แตเน่ืองจากในกรณีการเคลื่อนที่ดังรูปขางตน มีโอกาสที่ z  จะเจอ x  แลวกลับมาเจอ y  

กอนที่ y  จะเจอ x  เกิดเปนตําแหนง a  ดังรูปที่ 3.32 จะไดวา 

ระยะทางที่ y  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 yaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 yaw y a= −  

 

 

ระยะทางที่ z  จะเจอกับจุด a  มีคาเทากับ ( )4 zaw  ซึ่งสามารถหาไดจาก 

 

 

( )4 zaw a z= −  

 

 

แกสมการหาคา a  โดยการนํา (3.119) และ (3.120) มาเทากัน จะไดวา 

(3.119) 

(3.120) 

การเคลื่อนท่ีแบบ 4W   

(3.118) 
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2
y za +

=  

 

 

แทนคา a  ใน (3.119) 

 

 

4( ) 2ya
y zw −

=  

 

 

เพราะฉะน้ันระยะทางที่ y  จะเจอกับ x  ในลักษณะการเคลื่อนที่แบบ 4W  จะมีคาเทากับ  

 

 

4w y x= −  

 

 

และ 

 

 

4( ) 2ya
y zw −

=  

 

 

 โดยจะมกีารเปรียบเทยีบคาระหวาง (3.123) กับ (3.124) และจะใชคาที่นอยที่สุดเปนระยะทาง

ที่ y  จะเจอกับ x  
 
 
 
 
 
 
 
 

(3.121) 

(3.123) 

(3.124) 

(3.122) 
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3.3 วิเคราะหการติดตอ 

เมื่อทําการทดลองการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล ดวยโปรแกรม MATLAB แลว 

จะไดกราฟแสดงชวงความถ่ีระหวางจํานวนครั้งที่เจอบริเวณที่สนใจกับระยะทางที่เดินจนพบกับบริเวณที่

สนใจ กรณีการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุ ( )T  

ในหนวยนาที ไมจํากัด ออกมาดังน้ี  

 
 

รูปท่ี 3.33 จํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ ที่ความยาว 1,000 เมตร 

 

จากรูปที่ 3.33 ที่ความกวางของหอง 1,000 เมตร แตกราฟแสดงออกมาเปน 2,000 เมตร น้ัน

เพราะวา สมการรูปแบบการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล  มีโอกาสที่ผูใชจะตัดสินใจเลือก

เสนทางการเดินผิด เชนสิ่งของสุมเกิดทางดานซายแตผูใชตัดสินใจเดินไปทางดานขวา ทําใหใชระยะทาง

เพิ่มมากข้ึนเปน 2 เทาในการพบบริเวณที่สนใจ เพราะฉะน้ันที่ความกวางของหอง 1,000 เมตร มีโอกาสที่

ผูใชจะตองเดินไปไกลถึง 2,000 เมตร  

จากรูปที่ 3.33 จะสามารถเปลี่ยนเปนกราฟอยางงายไดดังรูปที่ 3.34 

 

ระยะทางที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ (เมตร) 
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รูปท่ี 3.34 กราฟอยางงายของรูปที่ 3.33 

 

เมื่อ ( )f s  คือ สมการเสนตรงของกราฟ จะไดวา 

 

( )f s ms c= +  

  
เมื่อ m  คือ ความชันของกราฟ 

c          คือ จุดตัดของแกน y   

หาคาความชันของกราฟ ( )m  ไดจาก  

10

2 0

ym
x

L
L

∆
=
∆

−
=

−

 

ดังน้ัน 

                                          2

1
2

m
L

= −  

คา c  คือจุดตัดของแกน y  ดังน้ัน 

 

1c
L

=  

 

จะไดวา  

2

1( )
2

sf s
L L

 = − + 
 

 

ระยะทางที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ (เมตร) 

จํา
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(3.125) 
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จากความสัมพันธของระยะทาง ( )s ในหนวยเมตร อัตราเร็วของผูใช ( )v  ในหนวยเมตรตอนาที 

และเวลา ( )t  ในหนวยนาท ีจะไดวา 

st
v

=  

 

 คาความคาดหวังของเวลาเมื่อ s  เปนตัวแปรสุมตอเน่ืองบนพื้นที่ใด ๆ บนแกน x  ที่มีคาต้ังแต 

0  ถึง 2L  ( [ ])E t  ในหนวยนาท ีสามารถหาไดจาก 

 

 
2

0

[ ] ( )
L

E t tf s ds= ∫  

 

 

แทนคา t  และคา ( )f s  ใน (3.94) จะไดวา 

 
2

2
0

2 2

2
0

23 2

2
0

3 2

2

1[ ]
2

2

6 2

8 4
6 2

L

L

L

s sE t ds
v L L

s s ds
vL vL

s s
vL vL

L L
vL vL

 = − + 
 

 
= − + 

 

= − +

= − +

∫

∫
 

 

 

2[ ]
3
LE t
v

=  

 

 

จาก (3.127) จะเห็นไดวา ระยะเวลาเฉลี่ยที่ผูใชจะพบตําแหนงที่สนใจน้ัน แปรผันตรงกับความ

กวางของหอง และแปรผกผันกับอัตราเร็วของผูใช 

 

 

(3.127) 

(3.126) 
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บทท่ี 4 

ผลการดาํเนินงาน  

 

4.1 การติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล 

        จากการจําลองการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล  เราจะไดกราฟแสดงความถ่ีในแต

ละชวงออกมาดังน้ี      
        4.1.1 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ี

สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด  

 ที่ความกวางของหองเทากับ 1,000 เมตร และมีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง โดย

ทําการสุมคาทั้งหมด 100,000 คา 

 
 

รูปท่ี 4.1 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.1 จะพบวา เมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด และความกวางของหอง

เทากับ 1,000 เมตร เมื่อใหอัตราเร็วในการเดินคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง จะทําให ที่ความกวาง

หอง 1,000 เมตร จะใชเวลาในการเดินทั้งหมด 30 นาที แตเน่ืองจากที่กราฟแสดง 60 นาที เพราะวา จาก

ลักษณะการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล  มีโอกาสที่ผูใชจะตัดสินใจเลือกเสนทางการเดิน

ผิด เชนสิ่งของสุมเกิดทางดานซายแตผูใชตัดสินใจเดินไปทางดานขวา ทําใหใชระยะทางเพิ่มมากข้ึนเปน 2 

เทาในการพบบริเวณที่สนใจ ดังน้ันระยะเวลาที่ใชในการเดินจึงเพิ่มข้ึนเปน 2 เทาดวยเชนกัน 
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ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 
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 4.1.2กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ี

สนใจมีระยะเวลาหมดอายแุปรผันตรงกับความกวางของหอง  

 ที่ความกวางของหองเทากับ 1,000 เมตร และมีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง โดย

ทําการสุมคาทั้งหมด 100,000 คา 

 
 

รูปท่ี 4.2 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่ T  แปรผันตรงกบัความกวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.2 จะพบวา เมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

โดยในที่น้ีจะคิดเปน 80 เปอรเซ็นตของความกวางของหอง น่ันคือ เมื่อโนดเคลื่อนที่ดวยอัตราเร็ว 2 

กิโลเมตรตอช่ัวโมง ในหองที่มีความกวาง 1,000 เมตร โนดจะใชเวลาในการเดินทั้งหมด 30 นาที แต

เน่ืองจากกําหนดใหบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง ดังน้ันจะไดวาที่ 

80 เปอรเซ็นตของ 30 นาที บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากบั 24 นาที จากรูปจะพบวา หลังจาก

ผาน 24 นาทีไปแลว จะไมมีจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เน่ืองจากวาบริเวณที่สนใจน้ันเกิดการ

หมดอายุ 
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ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 
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4.1.3 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมี

ระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที  

 ที่ความกวางของหองเทากับ 1,000 เมตร และมีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง โดย

ทําการสุมคาทั้งหมด 100,000 คา 

 
 

รูปท่ี 4.3 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.3 จะพบวา เมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที จํานวนครั้งที่ผูใชพบ

บริเวณที่สนใจ จะมีคานอยกวาในกรณีที่บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของ

หอง และกรณีที่บริเวณที่สนใจมรีะยะเวลาหมดอายุไมจาํกัด เน่ืองจากความกวางของหอง คือ 1,000 เมตร 

แตมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที ดวยความกวางของหองที่มีขนาดใหญ แตมีระยะเวลาหมดอายุ

นอย ทําใหโอกาสที่ผูใชจะเจอบริเวณที่สนใจน้ันมีคานอยตามลงไปดวย 
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ระยะเวลาที่ผูใชเจอกับจุดที่สนใจ (นาที) ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 
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4.2 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

 จากการจําลองการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เราจะไดกราฟแสดงความถ่ีในแต

ละชวงออกมาดังน้ี     

  

 4.2.1 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน 

  4.2.1.1 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน เมื่อ

บริเวณท่ีสนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด    

 
 

รูปท่ี 4.4 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่มี z  2 คน และ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.4 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมรีะยะเวลาหมดอายุไมจํากัด โดยคาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจาก

การสุมปริมาณ x , y ,  1z  และ 2z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 
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ระยะเวลาที่ผูใชเจอกับจุดที่สนใจ (นาที) ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 
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  4.2.1.2 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

 
 

รูปท่ี 4.5 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่มี z  2 คน และ T  แปรผันตรงกบัความ 

            กวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.5 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง โดย

คาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจากการสุมปริมาณ x , y ,  1z  และ 2z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่

เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 
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ระยะเวลาที่ผูใชเจอกับจุดที่สนใจ (นาที) ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 
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   4.2.1.3 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
 

รูปท่ี 4.6 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่มี z  2 คน และ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.6 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 2 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที โดยคาที่เกิดข้ึนในรูป

เกิดจากการสุมปริมาณ x , y ,  1z  และ 2z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอ

ช่ัวโมง 
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 4.2.2 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน 

  4.2.2.1 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 

 
 

รูปท่ี 4.7 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่มี z  3 คน และ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.7 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด โดยคาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจาก

การสุมปริมาณ x , y ,  1z ,  2z และ 3z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตรตอ

ช่ัวโมง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จํา
นว

นค
รั้ง

ที่ผู
ใช

พบ
บร

ิเว
ณ

ที่ส
นใ

จ 

ระยะเวลาที่ผูใชเจอกับจุดที่สนใจ (นาที) ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ (นาที) 



66 

 

  4.2.2.2 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

 
 

รูปที่ 4.8 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบรเิวณที่สนใจ เมือ่มี z  3 คน และ T  แปรผันตรงกบัความ 

            กวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.8 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง โดย

คาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจากการสุมปริมาณ x , y ,  1z ,  2z และ 3z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่

เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 
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 4.2.2.3 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน เมื่อบริเวณที่

สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
 

รูปท่ี 4.9 กราฟแสดงจํานวนครัง้ทีผู่ใชพบบริเวณทีส่นใจ เมือ่มี z  3 คน และ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.9 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 3 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที โดยคาที่เกิดข้ึนในรูป

เกิดจากการสุมปริมาณ x , y ,  1z ,  2z และ 3z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 

กิโลเมตรตอช่ัวโมง 
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 4.2.3 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน 

  4.2.3.1 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 

 
 

รูปท่ี 4.10 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  5 คน และ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.10 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด โดยคาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจาก

การสุมปริมาณ x , y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z  และ 5z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 

กิโลเมตร ตอช่ัวโมง 
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  4.2.3.2 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

 
 

รูปท่ี 4.11 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  5 คน และ T  แปรผันตรงกบัความ 

              กวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.11 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบรเิวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง โดย

คาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจากการสุมปริมาณ  y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z  และ 5z  อยางละ 100,000 คา มี

อัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตร ตอช่ัวโมง 
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 4.2.3.3 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน เมื่อบริเวณที่

สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
 

รูปท่ี 4.12 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  5 คน และ T  เทากับ 15 นาท ี

 

 รูปที่ 4.12 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 5 คน ความกวางของ

หองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที โดยคาที่เกิดข้ึนในรูป

เกิดจากการสุมปริมาณ x , y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z  และ 5z  อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่

เทากับ 2 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 
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 4.2.4 การติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน 

  4.2.4.1 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 

 
 

รูปท่ี 4.13 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  10 คน และ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.13 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน ความกวาง

ของหองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด โดยคาที่เกิดข้ึนในรูปเกิด

จ ากก า รสุ ม ปริ ม าณ  x ,  y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z ,  5z ,  6z ,  7z ,  8z ,  9z  แล ะ  10z  อย า งละ 

100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตร ตอช่ัวโมง 
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  4.2.4.2 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

 
 

รูปท่ี 4.14 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  10 คน และ T  แปรผันตรงกบัความ 

              กวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.14 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู 10 คน ความกวาง

ของหองเทากับ 1,000 เมตร และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

โดยคาที่เกิดข้ึนในรูปเกิดจากการสุมปริมาณ x ,  y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z ,  5z ,  6z ,  7z ,  8z ,  9z  

และ 10z อยางละ 100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตร ตอช่ัวโมง 
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  4.2.4.3 กราฟแสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน เมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
 

รูปท่ี 4.15 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ผูใชพบบริเวณที่สนใจ เมื่อมี z  10 คน และ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.15 แสดงความถ่ีของการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 10 คน ความกวาง

ของหองเทากับ 1,000 เมตร และบรเิวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที โดยคาที่เกิดข้ึนใน

รูปเกิดจากการสุมปริมาณ x ,  y ,  1z ,  2z ,  3z ,  4z ,  5z ,  6z ,  7z ,  8z ,  9z  และ 10z อยางละ 

100,000 คา มีอัตราเร็วคงที่เทากับ 2 กิโลเมตร ตอช่ัวโมง 
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4.3 เปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ 

 ในหัวขอน้ีจะทําการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ ระหวางการติดตอแบบ

ผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล และการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล  

 4.3.1 การเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงท่ีสนใจ ระหวางการติดตอแบบผูใชไม

รวมมือกันในการสงขอมูล และการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมี

ระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 

 
 

รูปท่ี 4.16 กราฟแสดงการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เมื่อ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.16 จะพบวา เมื่อระยะทางเพิม่มากข้ึนการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลูน้ัน

จะทําใหคาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจลดลงและมีแนวโนมทีจ่ะลดลงเรื่อยๆ เมื่อเพิม่จํานวน

ของผูใชแบบรวมมือกันมากข้ึน ระยะเวลาในการคนหาตําแหนงทีส่นใจจะลดลงมากข้ึนเมื่อเทียบกับการ

ติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันสงขอมูล 
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รูปท่ี 4.17 กราฟแสดงรูปขยายการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เมื่อ T  ไมจํากัด 

 

 4.3.2 การเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงท่ีสนใจ ระหวางการติดตอแบบผูใชไม

รวมมือกันในการสงขอมูล และการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมี

ระยะเวลาหมดอายแุปรผันตรงกับความกวางของหอง 

 

 
 

รูปท่ี 4.18 กราฟแสดงการเปรยีบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เมื่อ T  แปรผันตรงกับ 

              ความกวางของหอง 
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การเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เม่ือบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 
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ี) 

ความกวางของหอง (เมตร) 
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 รูปที่ 4.18 จะพบวา เมื่อบริเวณที่สนใจมีการหมดอายุ และไมนับการหมดอายุของบริเวณที่

สนใจเปนคาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ ระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจเมื่อบริเวณที่

สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง จะมีคานอยกวาระยะเวลาในการคนหา

ตําแหนงที่สนใจเมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด และพบวาเมื่อระยะทางมากข้ึนการติดตอ

แบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูลน้ัน จะทําใหคาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจลดลง และมี

แนวโนมที่จะลดลงเรื่อยๆ เมื่อเพิ่มจํานวนของผูใชแบบรวมมือกันมากข้ึน ระยะเวลาในการคนหาตําแหนง

ที่สนใจจะลดลงมากข้ึน เมื่อเทียบกับการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันสงขอมูล 

 

 
 

รูปท่ี 4.19 กราฟแสดงรปูขยายการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงทีส่นใจ เมื่อ T  แปรผัน 

              ตรงกับความกวางของหอง 

 

 

 

 

 

 

 

 

ความกวางของหอง (เมตร) 

ระ
ยะ

เว
ลา

ที่ผู
ใช

พบ
บร

ิเว
ณ

ที่ส
นใ

จ 
(น

าท
ี) 

ระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เม่ือบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 
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 4.3.3 การเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงท่ีสนใจ ระหวางการติดตอแบบผูใชไม

รวมมือกันในการสงขอมูล และการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมี

ระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
 

รูปท่ี 4.20 กราฟแสดงการเปรยีบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เมื่อ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.20 เมื่อใหบริเวณที่สนใจมีการหมดอายุ และไมนับการหมดอายุของบริเวณที่สนใจเปน

คาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ ระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจเมื่อบริเวณที่สนใจมี

ระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที จะมีคานอยกวาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจทุกกรณีที่ได

ทําการทดลองมา เน่ืองจากวาระยะเวลาการหมดอายุน้ันคงที่เทากับ 15 นาที ทําใหเมื่อระยะทางเพิ่มมาก

ข้ึนแตระยะเวลาหมดอายุคงที่เทากบั 15 นาที สงผลใหเกิดการหมดอายุของบรเิวณที่สนใจเปนจํานวนมาก 

และเมื่อไมนําการหมดอายุของบริเวณที่สนใจมาคิดคาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ ทําใหเมื่อ

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที คาระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจจะมีคานอย

ที่สุด 

ระ
ยะ

เว
ลา

ที่ผู
ใช

พบ
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ิเว
ณ

ที่ส
นใ

จ 
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ี) 

ความกวางของหอง (เมตร) 
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รูปท่ี 4.21 กราฟแสดงรปูขยายการเปรียบเทียบระยะเวลาในการคนหาตําแหนงทีส่นใจ เมือ่ T  เทากับ  

              15 นาที 
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ความกวางของหอง (เมตร) 

ระยะเวลาในการคนหาตําแหนงที่สนใจ เม่ือบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 



79 

 

4.4 อัตราความสําเร็จ 

 ในหัวขอน้ีจะพูดถึงอัตราความสําเร็จ ในการติดตอระหวางแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล 

และการติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล 

 

 4.4.1 อัตราความสาํเร็จ ระหวางการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล และการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมลู เมื่อบริเวณท่ีสนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 

 
 

รูปท่ี 4.22 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ประสบความสําเรจ็ตอความกวางของหอง เมื่อ T  ไมจํากัด 

 

 รูปที่ 4.22 จะพบวาอัตราความสําเร็จในการติดตอระหวางแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล 

และแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล น้ันทําใหผูใชสามารถไดรับบริเวณที่สนใจไดอยางแนนอน 

เน่ืองจากบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุไมจํากัด 
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 4.4.2 อัตราความสําเร็จ ระหวางการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล และการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 

 
รูปท่ี 4.23 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ประสบความสําเรจ็ตอความกวางของหอง เมื่อ T  เทากับ 15 นาที 

 

 รูปที่ 4.23 จะพบวาเมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุคงที่เทากับ 15 นาที แตเมื่อ

ระยะทางเพิ่มมากข้ึนสงผลใหอัตราความสําเร็จของผูใชที่จะพบบริเวณที่สนใจน้ันลดนอยลง แตอยางไรก็

ตามเมื่อมีผูใชแบบรวมมือกันเพิ่มข้ึนโอกาสที่จะประสบความสําเร็จในการในการพบบริเวณที่สนใจน้ันกจ็ะ

มากข้ึนตามไปดวย 
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รูปท่ี 4.24 กราฟแสดงรูปขยายจํานวนครั้งทีป่ระสบความสาํเร็จตอความกวางของหอง เมื่อ T  เทากบั  

              15 นาที 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จํา
นว

นค
รั้ง

ที่ป
ระ

สบ
คว

าม
สํา

เร
็จ 

ความกวางของหอง (เมตร) 

อัตราความสําเร็จ เม่ือบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที 
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 4.4.3 อัตราความสําเร็จ ระหวางการติดตอแบบผูใชไมรวมมือกันในการสงขอมูล และการ

ติดตอแบบผูใชรวมมือกันในการสงขอมูล เมื่อบริเวณท่ีสนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความ

กวางของหอง 

 
รูปท่ี 4.25 กราฟแสดงจํานวนครั้งที่ประสบความสําเรจ็ตอความกวางของหอง เมื่อ T  แปรผันตรงกบั 

              ความกวางของหอง 

 

 รูปที่ 4.25 จะพบวาเมื่อบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปรผันตรงกับความกวางของหอง 

ระยะทางไมมีผลตออัตราความสําเร็จ แตสิ่งที่มีผลตออัตราความสําเร็จคือ จํานวนผูชวย เมื่อมีผูชวยเปน

จํานวนมากข้ึน แนวโนมที่จะประสบความสําเร็จในการเจอบริเวณที่สนใจจะเพิ่มมากข้ึนเชนกัน 
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บทท่ี 5 

 สรุปผล และขอเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผล  

 ในการระบุตําแหนงบริเวณที่สนใจในรมแบบรวมมือน้ัน เราทําการทดลองโดยจาํลองสถานการณ

ใหโนดเคลื่อนที่เพียงหน่ึงมิติเทาน้ัน โดยกําหนดใหมีรูปแบบที่ไมมีการรวมมือ และรูปแบบที่มีการรวมมือ

กัน โดยจากการทดลองจะพบวารูปแบบที่มีการรวมมือกันน้ัน จะมีระยะเวลาที่ใชในการคนหาบริเวณที่

สนใจนอยกวารูปแบบที่ไมมีการรวมมือกัน และเมื่อจํานวนผูชวยเหลือเพิ่มมากข้ึน ระยะเวลาที่ใชในการ

คนหาบริเวณที่สนใจจะมีแนวโนมลดลงในลักษณะกราฟเสนตรง 

 โครงงานน้ีกําหนดใหเมื่อครบระยะเวลาหมดอายุ แลวหากผูใชยังไมไดรับบริเวณที่สนใจจะถือวา

การคนหาตําแหนงที่สนใจลมเหลวและไมนํามาคิดระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ เมื่อกําหนดให

บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุ ระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจในการทดลองที่กําหนดใหมี

ระยะเวลาการหมดอายุของบริเวณที่สนใจจะมีคานอยกวาระยะเวลาที่ผูใชพบกับบริเวณที่สนใจ ในการ

ทดลองที่ไมกําหนดระยะเวลาการหมดอายุของบริเวณที่สนใจ และหากใหระยะเวลาการหมดอายุของ

บริเวณที่สนใจมีคาคงที่ ไมแปรผันตรงตามขนาดของหอง เมื่อหองมีขนาดเพิ่มมากข้ึน ระยะเวลาในการ

คนหาตําแหนงที่สนใจจะลดลงเมือ่เทียบกับการทดลองทั้งสามแบบ อันไดแก บริเวณที่สนใจไมมีระยะเวลา

หมดอายุ บริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุเทากับ 15 นาที และบริเวณที่สนใจมีระยะเวลาหมดอายุแปร

ผันตรงกับขนาดของหอง 

 จากการทดลองเกีย่วกับอัตราความสําเรจ็ที่ผูใชจะเจอบรเิวณที่สนใจ เมื่อไมมีระยะเวลาหมดอายุ 

ผูใชสามารถเจอกับบริเวณที่สนใจอยางแนนอน ในขณะที่หากมีระยะเวลาการหมดอายุของบริเวณที่สนใจ

โอกาสที่ผูใชจะพบกับบริเวณที่สนใจจะลดลง และในกรณีที่ไมมีการรวมมือกัน จะมีโอกาสพบกับบริเวณที่

สนใจนอยกวารูปแบบที่มีการรวมมือกัน ในขณะที่ หากเพิ่มจํานวนผูชวยเพิ่มมากข้ึน โอกาสที่จะพบ

บริเวณที่สนใจก็จะมากข้ึนตามไปดวย 

 

5.2 ขอเสนอแนะ  

 โครงงานน้ีไดพิจารณาพื้นที่สําหรับการหาตําแหนงที่สนใจในรม และรูปแบบการเคลื่อนที่เปน

แบบหน่ึงมิติ ผูที่สนใจสามารถนําแบบจําลองที่ไดเสนอไปในโครงงานน้ี ไปพัฒนาใชในพื้นที่กลางแจงได 

หรือ ปรับปรุงรูปแบบการเคลื่อนที่ใหสามารถเคลื่อนที่ไดมากกวาหน่ึงมิติ 
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สถานที่เกิด      อําเภอเมือง  จังหวัดแพร 

สถานที่อยูปจจุบัน    87/2  หมู3  ต.ปาแดง อ.เมือง   

       จ.แพร  54000 

หมายเลขโทรศัพทติดตอ   091-0689100        

ประวัติการศึกษา      

  พ.ศ. 2556    มัธยมศึกษาปที่ 6 

       จากโรงเรยีนพิริยาลัย  

  พ.ศ. 2560    กําลังศึกษาระดับปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟา 

       คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ติดรูปถาย 

ใสชุดครุย 

หนาตรง 
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ประวัติยอผูทําโครงงาน 

 

 

 
ช่ือ ช่ือสกุล      นางสาวสุวิชาดา พิมพจันทร 

วันเดือนปเกิด      20 พฤษภาคม 2538 

สถานที่เกิด      อําเภอเมือง  จังหวัดอุบลราชธานี 

สถานที่อยูปจจุบัน    128  ม.8  ถ.อุบล-ตระการ  ต.ไรนอย    

       อ.เมือง  จ.อุบลราชธานี  34000 

หมายเลขโทรศัพทติดตอ   083-1271214        

ประวัติการศึกษา      

  พ.ศ. 2556    มัธยมศึกษาปที่ 6 

       จากโรงเรยีนเบ็ญจะมะมหาราช   

  พ.ศ. 2560    กําลังศึกษาระดับปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟา 

       คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

ติดรูปถาย 

ใสชุดครุย 

หนาตรง 

ขนาด 2 น้ิว 


	Ms. Kanyarat      Sitthichoksakulchai              Asst. Prof. Dr. Kampol Woradit

