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โครงการวิจัยยอยลําดับที ่12 
 

 เร่ือง การประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนทีด่วยนวิรอลเนตเวิรก ปที่ 5 
 

1. ผูรับผิดชอบโครงการ  รองศาสตราจารย ดร.วาทิต เบญจพลกุล 

 

2. วัตถุประสงคของโครงการ 
2.1 เพ่ือสรางองคความรูทางดานการประมาณตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ 
2.2 เพ่ือพัฒนาระบบตนแบบการประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ 

 

3. ขอบเขตหรือเปาหมายของโครงการ 
ออกแบบวิธีการประมาณคาพิกัดตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่โดยนํานิวรอลเนตเวิรกมา

ประยุกตใช โดยอาศัยขอมูลคาความแรงสัญญาณในการเดินทางของสัญญาณ และนํามาพัฒนา

เปนระบบตนแบบการประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ 

 

4. สวนงานที่ไดดําเนินการไปแลว 

4.1 ขอขอมูลภาคสนามของระบบ GSM และ CDMA จากบริษัทตาง ๆ เพื่อนําไปใชฝกและ

ทดสอบนิวรอลเนตเวริก  

4.2 จัดรูปแบบขอมูลภาคสนามของระบบ GSM และ CDMA ที่ไดจากขอท่ี 4.1 ใหตรงกับขอมูล

เขาที่จะนําไปในฝกและทดสอบนิวรอลเนตเวิรก 

4.3 ทดสอบเพื่อหาจํานวนนิวรอนในชั้นซอนเรน อัตราการเรียนรู และวิธีการฝกนิวรอลเนตเวิรกที่

เหมาะสมสําหรับการนํานิวรอลเนตเวิรกไปใชกับขอมูลภาคสนาม 

4.4 ออกแบบนิวรอลเนตเวิรกเพื่อประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่โดยใชภาษา VHDL 

4.5 ฝกและทดสอบนิวรอลเนตเวิรกที่ออกแบบโดยใชขอมูลภาคสนาม 

4.6 วิเคราะหผลการทํางานของนิวรอลเนตเวิรกที่ออกแบบ  

4.7 ดาวนโหลดนิวรอลเนตเวิรกที่ออกแบบโดยใชภาษา VHDL บางสวนลงบนบอรด FPGA รุน 

Discovery XC3S200 ของบริษัท Apex Instrument จํากัด เพื่อพัฒนาเปนอุปกรณตนแบบ

สําหรับประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ 

4.8 ทดสอบประสิทธิภาพในการประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ของอุปกรณตนแบบ 
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5. สวนงานที่เหลืออยู 
5.1     ปรับปรุงนิวรอลเนตเวิรกที่ออกแบบโดยใชภาษา VHDL ใหวงจรมีขนาดเล็กลงกวาเดิม 

5.2      วิเคราะหผลการทํางานของนิวรอลเนตเวิรกที่ปรับปรุงแลววาสามารถประมาณคาตําแหนง    

ของสถานีเคลื่อนที่ไดถูกตองหรือไม 

5.3      ดาวนโหลดนิวรอลเนตเวิรกทั้งหมดลงบนชิพหรือบอรด FPGA ที่เหมาะสมเพื่อพัฒนาเปน

อุปกรณตนแบบสําหรับประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ท่ีสมบรูณตอไป 

5.4      ทดสอบประสิทธิภาพในการประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ของอุปกรณตนแบบ 

วามีความผิดพลาดในการประมาณคาอยูในเกณฑที่ FCC กําหนดไวหรือไม 

6. งานทีไ่ดดาํเนนิการในชวงป 2549  

งานในสวนตอเนื่องจากป 2548 ประกอบดวย งานออกเเบบวงจรอุปกรณประมาณคาตํา

เเหนงของสถานีเคลื่อนที่ งานออกเเบบวงจรยอยในสวนตางๆ ที่จําเปนใหมขีนาดที่เล็กลงเเละนําไปใช

ไดจริงในทางปฏิบัติ งานออกเเบบสวนของการติดตอกับคอมพิวเตอรทั้งในดานฮารดเเวรเเละซอฟต

เเวร งานออกเเบบการทดสอบประสิทธิภาพของอุปกรณประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ งาน

ดังกลาวถูกสรุปไวเปนบทตางๆ จํานวน 4 บท คือ บทที่ 1 บทนํา บทที่ 2 เเนวทางการออกเเบบ

โครงสรางของอุปกรณประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ บทที่ 3 โครงสรางวงจรอุปกรณ

ประมาณคาตาํเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ทีอ่อกเเบบ บทที่ 4 การทดสอบเเละผลการทดสอบอปุกรณ

ประมาณตําเเหนงสถานีเคลื่อนที ่
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บทที ่1 

บทนาํ 

งานวิจัยนี้ไดออกแบบนิวรอลเนตเวิรกเพื่อนํามาประยุกตใชในการประมาณคาตําแหนงของ

สถานีเคลื่อนที่ โดยนิวรอลเนตเวิรกมีสถาปตยกรรมเปนแบบโครงขายปอนไปขางหนาและมีการฝก

แบบแพรกระจายยอนกลับ (Feedforward Network - Backpropagation Training Architecture) ซ่ึง

มีช้ันขอมูลเขา (Input Layer) จํานวน 1 ชั้น จํานวนนิวรอน (Neuron) ในชั้นนี้เทากับจํานวนขอมูลเขา 

(Input) ไดแก คาขอมูลความแรงของสัญญาณที่สถานีฐาน 3 สถานีรับไดจากสถานีเคลื่อนที่ที่

พิจารณา (ss1, ss2, ss3) และตําแหนงละติจูด-ลองจิจูดของสถานีฐานทั้ง 3 สถานี (lat1, long1, lat2, 

long2, lat3, long3) ฟงกชันถายโอนในชั้นนี้เปนฟงกชันถายโอนเชิงเสน (Linear Transfer Function) 

มีช้ันซอนเรน (Hidden Layer) จํานวน 1 ช้ัน โดยมีการทดสอบหาจํานวนนิวรอนในชั้นซอนเรนที่

เหมาะสม ฟงกชันถายโอนในชั้นนี้เปนฟงกชันถายโอนลอการิทึมซิกมอยด (Logarithm Sigmoid 

Transfer Function) และชั้นขอมูลออก (Output Layer) จํานวน 1 ช้ัน จะใหคาผลลัพธออกมาเปนคา

ตําแหนงละติจูด- ลองจิจูด (m_lat, m_long) ของสถานีเคลื่อนที่ ฟงกชันถายโอนในชั้นนี้เปนฟงกชัน

ถายโอนเชิงเสน ดังแสดงในรูปที่ 1.1 

 

 
 

รูปที่ 1.1 รูปแบบของนิวรอลเนตเวิรกที่ใชในงานวิจัยนี ้
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บทที ่2 
 

เเนวทางการออกเเบบโครงสรางของอุปกรณประมาณคาตาํเเหนงของสถานีเคล่ือนที ่
 

ในการออกเเบบอุปกรณประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนทีท่ี่นาํเสนอจะเปนการออก

เเบบที่ใชภาษา VHDL ในการออกเเบบ จําลองการทาํงาน เเละสังเคราะหวงจร จากนั้นจึงทําการดาวน

โหลดวงจรที่ออกเเบบลงบนชิพ FPGA (Field Programmable Gate Array)    โดยกระบวนการออก

เเบบจนกระทัง่ดาวนโหลดวงจรที่ออกเเบบลงบนชิพเเสดงไดโดยสรุปดังรูปท่ี 2.1 

 

 
 

รูปที่ 2.1 กระบวนการในการออกเเบบเเละสังเคราะหวงจรโดยใช FPGA 
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ขั้นตอนที่ 1 การสรางขอกําหนดของการออกแบบ (Design Specification) 

 เปนขั้นตอนการสรางขอกําหนดตาง ๆ ของวงจร เชน วงจรทํางานที่ความถี่เทาไร ฟงกชันการ

ทํางานมีอะไรบาง ซ่ึงเปนรายละเอียดของวงจรที่ตองการออกแบบ และเขียนฟงกชันการทํางานของ

วงจรตามที่ผูออกแบบกําหนดดวยภาษาวีเอชดีแอลในระดับอารทีแอล (Register Transfer Level: 

RTL) ซ่ึงเปนการใสรายละเอียดลงไปในหนวยบันทึก (Register) หนวยความจํา (Memory) หนวย

คํานวณและตรรกะ (Arithmetic Logic Unit: ALU) และเครื่องสถานะ (State machine)  

ขั้นตอนที่ 2 จําลองการทํางานแบบจําลองวงจรระดับอารทีแอล (RTL Simulation) 

 เปนขั้นตอนตรวจสอบการทํางานของแบบจําลองวงจรในระดับอารทีแอล โดยการจําลองการ

ทํางานจะถูกทดสอบโดยการสรางระบบการทดสอบของแบบจําลองที่ตองการทดสอบหรือเทสตเบนช 

(Testbench) ซ่ึงในขั้นตอนนี้จะจําลองการทํางานเพียงฟงกชัน ไมคํานึงถึงคาการประวิง (Delay) ของ

วงจรแตอยางใด 

ขั้นตอนที่ 3 สังเคราะหและการทําวงจรใหเหมาะสมที่สุด (Synthesis & Optimization) 

 เปนขั้นตอนการสรางแผนภาพวงจร (Schematic) จากแบบจําลองวงจรระดับอารทีแอล ใหอยู

ในรูปของลอจิกเกต โดยอาศัยซอฟตแวรชวยในการสังเคราะหวงจร โดยขั้นตอนนี้จะตองมีการเลือกใช

เทคโนโลยีเอฟพีจีเอที่ผูออกแบบตองการเลือกใช ซ่ึงบริษัทผูผลิตเอฟพีจีเอจะมีเทคโนโลยีไลบรารี 

(Technology library) เตรียมไวใหผูออกแบบไวในซอฟตแวรที่ใชพัฒนาชิพหรือบอรดเอฟพีจีเอของแต

ละบริษัทไวอยูแลว โดยเมื่อสังเคราะหไดผังวงจร ซอฟตแวรจะทําวงจรใหเหมาะสมที่สุดตาม

ขอกําหนดหรือเงื่อนไขของการสังเคราะห (Design constraints) ที่ผูออกแบบกําหนดขึ้นตามขั้นตอน

แรกของการออกแบบ ซ่ึงผลลัพธที่ไดจากการสังเคราะหวงจรจะอยูในรูปแบบของไฟลวีเอชดีแอล

โครงสราง (Structured VHDL) และไฟลเน็ตลิสตมาตรฐาน (Netlist) ประเภทอีดีไอเอฟ (Electronic 

Design Interchange Format: EDIF) ที่จะนําไปใชในขั้นตอนการวางและเชื่อมตอเซลลภายในของ

เอฟพีจีเอ (Place & Route) ตอไป 

ขั้นตอนที่ 4 การจําลองการทํางานของวงจรระดับลอจิกเกต (Gate Level Simulation) 

 เปนขั้นตอนที่ผูออกแบบจะตองทดสอบไฟลเน็ตลิสตที่เปนแบบจําลองของวงจรระดับลอจิก

เกต โดยใชเทสตเบนชตัวเดิมที่ใชจําลองการทํางานระดับอารทีแอลมาแลว ซ่ึงในการจําลองการทํางาน

ในระดับนี้ จะมีเร่ืองของการประวิงของเกต (Gate delay) เขามาเกี่ยวของในผลการจําลองการทํางาน 
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ซ่ึงจะแตกตางจากการจําลองการทํางานในระดับอารทีแอล ดังนั้นผูออกแบบจะตองจําลองการทํางาน

เพื่อตรวจสอบไทมมิ่ง (Timing) อีกครั้งหนึ่งวายังถูกตองตามขอกําหนดของวงจรหรือไม ถาไมตรงตาม

ขอกําหนดจะตองกลับไปขั้นตอนที่ 3 เพื่อสังเคราะหและทําวงจรใหเหมาะสมที่สุดใหม 

ขั้นตอนที่ 5 การวางและเชื่อมตอเซลลภายในของเอฟพีจีเอ (Place & Route) 

 เมื่อตรวจสอบการทํางานในระดับลอจิกเกตเปนที่เรียบรอยแลว จะตองนําไฟลเน็ตลิสตที่อยูใน

รูปแบบอีดีไอเอฟมาแปลงลงสูเทคโนโลยีเซลลภายในของเอฟพีจีเอ และเชื่อมตอเซลลภายในเขา

ดวยกันตามรูปแบบการเชื่อมตออุปกรณตาง ๆ ภายในเน็ตลิสต โดยขั้นตอนนี้จะมีการเรียกใช

เทคโนโลยีเซลลของเอฟพีจีเอ เนื่องจากเทคโนโลยีเซลลของเอฟพีจีเออาจมีมาโครเซลล (Macro cells) 

สําหรับสรางฟงกชันตาง ๆ ใหกับผูออกแบบใชงาน เพราะมาโครเซลลตาง ๆ นี้ถูกทางผูผลิตออกแบบ

ไวสําหรับชิพเอฟพีจีเอแตละตัว หรืออาจกลาวไดวาเปนวงจรที่ถูกทําใหเหมาะสมที่สุดสําหรับชิพแตละ

เทคโนโลยี ซ่ึงในการวางและเชื่อมตอเซลลหรือมาโครเซลลตาง ๆ จะถูกควบคุมดวยขอกําหนดในการ

วางและเชื่อมตอเซลล เพื่อใหซอฟตแวรสามารถวางและเชื่อมตอกันตามความตองการของผูออกแบบ 

(Design constraints) โดยผลลัพธจากขั้นตอนนี้จะอยูในรูปของไฟลวีเอชดีแอลโครงสรางของเซลล

ภายในของเอฟพีจีเอและไฟลประเภทเอสดีเอฟ (Standard Delay Format: SDF) ซ่ึงเปนไฟลรูปแบบ

มาตรฐานที่มีขอมูลเกี่ยวกับคาการประวิงของเสนทางการเชื่อมตอภายในเซลล (Routing delay) และ

ไฟล สําหรับใช โปรแกรมลงชิพเอฟพีจี เอ  ซ่ึ งสวนใหญจะอยู ใน รูปแบบของไฟล รูปลักษณ 

(Configuration file) 

ขั้นตอนที่ 6 การจําลองการทํางานวงจรระดับฐานเวลาจริง (Timing Simulation) 

 เปนขั้นตอนสุดทายของการตรวจสอบความถูกตอง กอนจะนําวงจรที่ออกแบบไปโปรแกรม

หรือดาวนโหลดลงสูชิพหรือบอรดจริงตอไป โดยผลลัพธที่ไดจากขั้นตอนนี้จะมีความใกลเคียงกับไทม

มิ่งการทํางานจริงบนชิพหรือบอรดเอฟพีจีเอ เนื่องจากมีขอมูลเกี่ยวกับการประวิงของเซลลภายในเอฟ

พีจีเอและการประวิงของการเชื่อมตอเซลลเขามาเกี่ยวของ  

ขั้นตอนที่ 7 โปรแกรมลงสูชิพจริง (Download to Device) 

 เปนขั้นตอนสุดทายสําหรับการออกแบบวงจรนั่นคือ การโปรแกรมไฟลรูปลักษณลงสูชิพหรือ

บอรดเอฟพีจีเอเพ่ือทดสอบการทํางานจริงตอไป 
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บทที ่3 
 

โครงสรางวงจรอุปกรณประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนทีท่ี่ออกเเบบ 
 
โดยการออกแบบนิวรอลเนตเวิรกเพ่ือประมาณคาตําแหนงของสถานีเคลื่อนที่ที่ออกเเบบใหม

นี้มีการปรับปรุงวงจรตางๆ ในวงจรเดิมโดยมีจุดประสงคหลักเพื่อใหวงจรที่ออกเเบบมีขนาดเล็กเเละ

สามารถนําไปสรางไดจริงในฮารดเเวรโดยวงจรที่ออกเเบบประกอบดวยวงจรยอยๆ หลายๆ วงจรเเละ

ถูกควบคุมโดยวงจรควบคุมดังเเสดงในรูปที่ 3.1 
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รูปที่ 3.1 วงจรโดยรวมของอุปกรณประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนทีท่ี่ออกเเบบ 
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รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  
 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 6688 

Number of Slice Flip Flops 3034 

Number of 4 input LUTs 12391 

Block RAM 45 

MULT 18x18 40 

Minimum period 6.848ns 

Maximum Frequency 146.028MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 
หมายเหตุ  MULT 18x18 หมายถึง 18 bits x 18 bits Multipliers 

                                                  LUT หมายถึง 4 input Look-up table 

 

สําหรับวงจรนิวรอลเนตเวิรกที่ออกเเบบเพื่อใหการทดสอบการทํางานเเละการเเกไขความ

ผิดพลาดเปนไปโดยงายจึงไดออกเเบบเปนวงจรยอยหลายๆสวนประกอบเขาดวยกัน ทํางานโดยมี

วงจรควบคุมเปนตัวควบคุมการใชทรัพยากรตางๆ วงจรยอยดังกลาวประกอบดวย 

 

1. วงจรฟงกชันถายโอนซิกมอยด 

2. วงจรอนุพันธอันดับทีห่นึ่งของฟงกชันถายโอนซกิมอยด 

3. วงจรบวก Floating Point IEEE Standard for Binary Floating-Point Arithmetic (IEEE 754) 

4. วงจรคูณ Floating Point IEEE Standard for Binary Floating-Point Arithmetic (IEEE 754) 

5. วงจรควบคุม 

6. วงจรหนวยความจาํ 

7. วงจรเชื่อมตอพอรต 

8. วงจร UART ภาครับ 

9. วงจร UART ภาคสง 
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1. วงจรฟงกชันถายโอนซิกมอยด  
 
 

 
 

รูปท่ี 3.2 วงจรฟงกชันถายโอนซิกมอยด 

 

เพ่ือใหวงจรมีขนาดเล็กลงผูวิจัยจึงเลือกใชวิธีการสราง LUT โดยสรางเปน ROM โดยใช Block 

RAM ซึ่งเปนทรัพยากรที่มีอยูเเลวในชิพ FPGA เพื่อลดการใชเกตลง สําหรับภายใน ROM จะเก็บคา

ของฟงกชันซิกมอยดไวโดย map กับ address ของ ROM จากนั้นจึงทําการ map ระหวาง address 

ของ ROM เขากับ Input ของวงจรซึ่งจะเปนตัวเลขระบบ IEEE754 floating-point 32 บิต สําหรับวงจร

ที่ออกเเบบทําการเก็บคาของฟงกชันซิกมอยดในชวง -7.5 < x < 7.5 โดยใช ROM ขนาด 480x32 บิต 

จํานวน 2 ตัว เพ่ือเก็บคาของฟงกชันไวเทากับ 960 คาโดยเเตละคา x หางกันเทากับ 0.05 สําหรับ

ฟงกชันที่ไดเปนดังรูปที่ 3.3 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

โครงการวิจัยรวมฯ ปงบประมาณ 2549                        632                             จัดทําเมื่อ 10 มกราคม 2551 
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รูปที่ 3.3 กราฟฟงกชันซิกมอยดที่ไดจากวงจร 

รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 47 

Number of Block RAM 2 

Number of 4 input LUTs 83 

Minimum period - 

Maximum Frequency - 

Maximum combinational path delay 5.436ns 

 
หมายเหตุ  MULT 18x18 หมายถึง 18 bits x 18 bits Multipliers 

                                                  LUT หมายถึง 4 input Look-up table 
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2. วงจรอนุพันธอันดับหนึ่งของฟงกชันถายโอนซกิมอยด  
 
 

 
 

รูปที่ 3.4 วงจรอนุพันธอันดับหนึ่งของฟงกชันถายโอนซิกมอยด 

 

 

เพ่ือใหวงจรมีขนาดเล็กลงผูวิจัยจึงเลือกใชวิธีการสราง LUT (Look-up table) โดยสรางเปน 

ROM โดยใช Block RAM ซ่ึงเปนทรัพยากรที่มีอยูเเลวในชิพ FPGA เพื่อลดการใชเกตลง สําหรับ

ภายใน ROM จะเก็บคาของอนุพันธของฟงกชันซิกมอยดไวโดย map กับ address ของ ROM จากนั้น

จึงทําการ map ระหวาง address ของ ROM เขากับ Input ของวงจรซึ่งจะเปนตัวเลขระบบ IEEE754 

floating-point  32 บิต สําหรับวงจรที่ออกเเบบทําการเก็บคาของอนุพันธอันดับหนึ่งของฟงกชันซิก

มอยดในชวง -7.5 < x < 7.5 โดยใช ROM ขนาด 480x32 บิต จํานวน 1 ตัวเนื่องจากความสมมาตร

ของฟงกชัน เพื่อเก็บคาของฟงกชันไวเทากับ 480 คาโดยเเตละคา x หางกันเทากับ 0.05 สําหรับ

ฟงกชันจะเปนไปตามสมการเเละกราฟที่ไดเปนไปตามรูปที่ 3.5 

 

Derivative of Sigmoid Function 
( ) 1

1 x
df x

dx e−=
+
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รูปที่ 3.5 กราฟอนุพันธอันดบัหนึ่งของฟงกชันซกิมอยดที่ไดจากวงจร 
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รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 19 

Number of Block RAM 1 

Number of 4 input LUTs 34 

Minimum period - 

Maximum Frequency - 

Maximum combinational path delay - 

 

หมายเหตุ  MULT 18x18 หมายถึง 18 bits x 18 bits Multipliers 

                                                  LUT หมายถึง 4 input Look-up table 

 

3. วงจรบวก Floating Point  

 
รูปท่ี 3.6 วงจรบวก Floating Point 

 
 วงจรบวกเปนวงจรสําหรับบวก floating-point เเบบ single-precision (32-bit) ออกแบบวงจร

โดยใช Xilinx CORE Generator และใช Core Floating-Point  2.0 ในการสราง เราสามารถกําหนด

ระยะเวลากอนที่จะไดผลลัพธไดตั้งเเต 0 จนถึง 11 clock โดยหากเลือกใหจํานวนระยะเวลากอนที่จะ

ไดผลลัพธนอยจะตองใชทรัพยากรในการสรางวงจรที่มากขึ้น 



 

โครงการวิจัยรวมฯ ปงบประมาณ 2549                        636                             จัดทําเมื่อ 10 มกราคม 2551 

รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 375 

Number of Slice Flip Flops 528 

Number of 4 input LUTs 582 

Minimum period 4.098ns 

Maximum Frequency 244.021MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 

หมายเหตุ  MULT 18x18 หมายถึง 18 bits x 18 bits Multipliers 

                                                  LUT หมายถึง 4 input Look-up table 

 

4. วงจรคูณ Floating-Point 

 

 
 

รูปที่ 3.7 วงจรคูณ Floating Point 

 

 วงจรคูณเปนวงจรสําหรับคูณจํานวน floating-point เเบบ single-precision (32-bit) ออกเเบ

บวงจรโดยใช Xilinx CORE Generator เเละใช Core Floating-Point  2.0 ในการสราง เราสามารถ

กําหนดระยะเวลากอนที่จะไดผลลัพธไดตั้งเเต 0 จนถึง 11 clock โดยหากเลือกใหจํานวนระยะเวลา

กอนที่จะไดผลลัพธนอยจะตองใชทรัพยากรในการสรางวงจรที่มากขึ้น 
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รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 174 

Number of Slice Flip Flops 270 

Number of 4 input LUTs 209 

Minimum period 4.608ns 

Maximum Frequency 217.014MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 

หมายเหตุ  MULT 18x18 หมายถึง 18 bits x 18 bits Multipliers 

                                                  LUT หมายถึง 4 input Look-up table 
 

5. วงจรควบคมุ 
   

 

 
รูปที่ 3.8 วงจรควบคุม 
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 วงจรควบคุมทําหนาที่ควบคุมวงจรใหการทํางานเปนไปตาม Finite State Machine โดยจะ

เริ่มจากวงจรนิวรอลเนตเวิรกอยูในสถานะวางสําหรับการเรียนรู (Idle Training) จากนั้นเมื่อมี

สัญญาณ เริ่มตน (Start) เเบบ active low เขามาวงจรนิวรอลเนตเวิรกจะเปลี่ยนไปอยูในสถานะการ

คํานวณซึ่งประกอบดวยขั้นตอนยอยๆ 30 ขั้นตอนคือสถานะ Op1, Op2, …, Op30 ตามลําดับสําหรับ

ขั้นตอนตางๆ เปนไปตามขั้นตอนการฝกนิวรอลเนตเวิรกเเบบ Back-propagation Algorithm จากนั้น

เมื่อวงจรดําเนินมาถึงสถานะ Op 30 ซ่ึงเปนสถานะสุดทายสําหรับการเรียนรูจากเวกเตอรขอมูล 1 ชุด 

จะมีการตรวจสอบดังตอไปนี้ 

1. ตรวจสอบสัญญาณ Round วาเทากับจํานวนชุดเวกเตอรขอมูลทั้งหมดที่ใชฝกนิวรอลเนตเวิรก

หรือไม (ในที่นี้จํานวนชุดขอมูลที่ใชฝกมีจํานวนเทากับ 100 ชุด)  

2. สําหรับสัญญาณ Round เทากับ 99 (หมายถึงขอมูลฝกชุดที่ 100) จะตรวจสอบสัญญาณ Epoch 

วาเทากับคาที่เรากําหนด (Threshold Value) หรือไม ถาไมวงจรจะเปลี่ยนไปทํางานที่สถานะ Op1 

จนถึง Op 30 จนครบทุกชุดขอมูลอีกครั้ง สําหรับเงื่อนไขดังกลาวสรุปไดดังรูปที่ 3.9 
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รูปท่ี 3.9 เง่ือนไขควบคุมของวงจรควบคุม 

 

จากนั้นเมื่อคาสัญญาณ Epoch เทากับคาที่กําหนด (Threshold Values) วงจรจะมาอยูใน

สถานะวางเพ่ือรอรับเวกเตอรขอมูลสําหรับการทดสอบ (Idle Test) โดย LED จะเเสดงสถานะติด

เพื่อใหทราบวาวงจรพรอมสําหรับการรับเวกเตอรขอมูลเพ่ือประมาณคาตําเเหนง วงจรจะอยูในสถานะ

นี้ตราบจนกระทั่งมีสัญญาณ Data_Input_Ready จากวงจรภาครับเขามาซ่ึงสัญญาณนี้เเสดงถึงความ

พรอมของขอมูลที่รับเขามาเก็บไวในรีจิสเตอรของวงจรนิวรอลเนตเวิรกซึ่งพรอมที่จะนําไปคํานวณโดย

ใชนิวรอลเนตเวิรกที่ไดผานการฝกเสร็จเเลว นั่นคือเมื่อมีสัญญาณ Data_Input_Ready เขามา วงจร

จะเขาสูสถานะ Opt1, Opt2, …, Opt6 ซ่ึงเปนการคํานวณผลลัพธ จากนั้นเม่ือถึงสถานะ Opt6 วงจร

จะสงสัญญาณ Data_Output_Ready เพื่อบอกใหวงจรภาคสงสงผลลัพธเพื่อนําไปเเสดงผลตอไป เมื่อ

วงจรภาคสงสงผลลัพธการคํานวณเสร็จส้ินเเลวจะสงสัญญาณ Write_Complete เพื่อเเจงใหวงจร

ควบคุมกลับไปสูสถานะ Idle Test เพ่ือรอรับเวกเตอรขอมูลที่จะทดสอบชุดตอไป 
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รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 63 

Number of Slice Flip Flops 79 

Number of 4 input LUTs 92 

Minimum period 6.848 ns 

Maximum Frequency 146.028 MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 

หมายเหตุ    LUT หมายถึง 4 input Look-up table 

 

ขั้นตอนการทาํงานของวงจร 

 สําหรับวงจรควบคุมจะทํางานในลักษณะของ Finite State Machine ดังรูปที่ 3.10 
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รูปที่ 3.10 Finite State Machine Diagram 
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6. วงจรหนวยความจาํ 

 

 

 
  

รูปที่ 3.11 วงจรหนวยความจํา 

 

วงจรหนวยความจําประกอบดวย RAM ยอยๆจาํนวน 43 ตัวเพื่อเก็บเวกเตอรของขอมูลที่ใชใน

การฝกนิวรอลเนตเวิรกจํานวน 100 ชุด เเละใชในการเก็บเวกเตอรของคาถวงน้ําหนกัของวงจรนิวรอล

เนตเวิรกรวมทั้งใชเก็บคาตัวเเปรตางๆ ที่จําเปนตอการทํางานของนวิรอลเนตเวิรก  
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7.วงจรเชื่อมตอพอรต 

 

 
 

รูปที่ 3.12 วงจรเชื่อมตอพอรต 

  

วงจรเชื่อมตอพอรตทําหนาที่เปน Multiplexer ในการเชื่อมตอวงจรบวก วงจรคูณ วงจร

ฟงกชันซิกมอยด วงจรอนุพันธอันดับหนึ่งของฟงกชันซกิมอยด หนวยความจํา รีจิสเตอรตางๆ ในการ

คํานวณใหสามารถเชื่อมตอกันไดอยางถกูตองตามขอกาํหนดของสัญญาณ op ที่ใชในการบอกสถานะ

ของการทาํงาน 
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8. วงจรภาครับ 

 

 
  

รูปที่ 3.13 วงจรภาครับ 
 

วงจรภาครับทําหนาที่รับขอมูลขาเขาจากเครื่องคอมพิวเตอรเพ่ือประมาณคาตําเเหนงของ

สถานีเคลื่อนที่ ภายในวงจรภาครับประกอบดวยวงจร UART รับขอมูลเเบบอนุกรมผานพอรต RS 232 

ไดดวยอัตราเร็ว 9600 bps จากนั้นเมื่อขอมูลขาเขาพรอมจึงสงสัญญาณ Input_ready เพ่ือเเจงไปยัง

วงจรควบคุมเพื่อทํางานตอไป 
 

รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  

Logic Utilization Value 

Number of Slices 27 

Number of Slice Flip Flops 40 

Number of 4 input LUTs 53 

Minimum period 4.103ns 

Maximum Frequency 243.754MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 

หมายเหตุ    LUT หมายถึง 4 input Look-up table 
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9. วงจรภาคสง 

 

 
 

รูปที่ 3.14วงจรภาคสง 
 

วงจรภาคสงทําหนาที่สงผลลัพธการประมาณคาตําเเหนงสถานีเคลื่อนที่กลับไปเเสดงผลยัง

คอมพิวเตอร ภายในวงจรภาคสงประกอบดวยวงจร UART รับขอมูลเเบบอนุกรมผานพอรต RS 232 

ไดดวยอัตราเร็ว 9600 bps วงจรภาคสงจะเริ่มสงขอมูลเม่ือไดรับสัญญาณ output_ready จากวงจร

ควบคุมเพื่อเเสดงถึงความพรอมของผลลัพธการคํานวณ 
 

รายงานการใชทรัพยากรของชิพ FPGA  
 

Logic Utilization Value 

Number of Slices 52 

Number of Slice Flip Flops 30 

Number of 4 input LUTs 99 

Minimum period 4.771ns 

Maximum Frequency 209.600MHz 

Maximum combinational path delay No path found 

 

หมายเหตุ    LUT หมายถึง 4 input Look-up table 
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บทที ่4 
 

การทดสอบเเละผลการทดสอบอุปกรณประมาณตาํเเหนงสถานีเคลื่อนที ่
 

ในบทนี้จะเเสดงการทดสอบ ผลการทดสอบเเละการวิเคราะหประสิทธิภาพของอุปกรณ

ประมาณตําเเหนงที่ไดนําเสนอในบทที่ 3 ในการประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่จะใชขอมูลที่

ใชฝกเเละทดสอบนิวรอลเนตเวิรกเปนขอมูลจริงที่ไดมาจากการเก็บขอมูลภาคสนามโดยวิธีการ Drive 

Test ซ่ึงจะบันทึกคาความเเรงสัญญาณที่สถานีเคลื่อนที่รับไดจากสถานีฐานสถานีที่ 1 2 เเละ 3 

ตามลําดับ คาตําเเหนงจริงของสถานีเคลื่อน เเละคาตําเเหนงของสถานีฐานทั้งสามสถานีในขอบเขตที่

กําลังพิจารณา สําหรับขอมูลจริงดังกลาวคัดเลือกมาทั้งสิ้น 140 ชุดเเบงใชสําหรับฝกนิวรอลเนตเวิรก

จํานวน 100 ชุด สําหรับใชทดสอบนิวรอลเนตเวิรกจํานวน 40 ชุด การฝกนิวรอลเนตเวิรกในการ

ทดสอบครั้งนี้วนรอบชุดขอมูลจํานวน 32,768 รอบ  

 

กําหนดสัญลักษณที่ใชในตารางดังนี้ 

 

SS1         เเทนคาความเเรงของสัญญาณที่สถานีเคลื่อนที่รับไดจากสถานฐีานที่ 1 มีหนวยเปนเดซิเบล  

SS2         เเทนคาความเเรงของสัญญาณที่สถานีเคลื่อนที่รับไดจากสถานฐีานที่ 2 มีหนวยเปนเดซิเบล  

SS3         เเทนคาความเเรงของสัญญาณที่สถานีเคลื่อนที่รับไดจากสถานฐีานที่ 3 มีหนวยเปนเดซิเบล 

tr_lat       เเทนคาตําเเหนงละติจูดจริงของสถานีเคลื่อนที่ มีหนวยเปนองศาเหนือ 

tr_long    เเทนคาตําเเหนงลองจิจูดจริงของสถานีเคลื่อนที่ มหีนวยเปนองศาตะวนัออก 

m_lat       เเทนคาตําเเหนงละติจูดที่ประมาณไดของสถานีเคลื่อนที่ มีหนวยเปนองศาเหนือ 

m_long    เเทนคาตําเเหนงลองจิจูดที่ประมาณไดของสถานีเคลื่อนที่ มีหนวยเปนองศาตะวนัออก 

error        เเทนความผิดพลาดในการประมาณตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ มีหนวยเปนเมตร 

 

เเนวทางการทดสอบประสิทธิภาพของอุปกรณประมาณตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที ่

 

 1. ติดตั้งอุปกรณทดสอบ ประกอบดวย เครื่องคอมพิวเตอร ที่ติดตั้งโปรเเกรมสําหรับสงขอมูล

ความเเรงสัญญาณเพื่อประมาณคาตําเเหนงเเละสําหรับรับผลการเเสดงตําเเหนงไปเเสดงบนจอภาพ 
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บอรดทดลอง XUP Virtex-2 Pro ที่ทําการโหลดวงจรประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ไวเเลว 

ทั้งสองสวนสื่อสารกันดวยพอรตอนุกรม RS 232 เเสดงดังรูปที่ 4.1  

 

 
 

 

รูปที่ 4.1 ชุดการทดสอบประสิทธิภาพของเครื่องประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที ่
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2. การทดสอบเริ่มจากการฝกนิวรอลเนตเวิรกดวยขอมูลจํานวน 100 ชุดโดยกด switch 

เริ่มตนการทํางาน ดังรูปที่ 4.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.2 การฝกนิวรอลเนตเวิรกโดยกดปุมเริ่มตนการทาํงาน 

 

3.  รอจนกระทั่งกระบวนการฝกนิวรอลเนตเวิรกเสร็จส้ินเเสดงสถานะดังกลาวดวย LED  

ดังรูปที่ 4.3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.3 การฝกนิวรอลเนตเวิรกเสร็จส้ินเเสดงโดย LED 
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4. ปอนขอมูลความเเรงสัญญาณลงในโปรเเกรมเเละสงขอมูลดังกลาวไปยังอุปกรณประมาณ

คาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ 

5. รอรับผลการประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ซึ่งจะเเสดงบนจอภาพ ดังรูปที่ 4.4 

 

 
 

รูปท่ี 4.4 การปอนขอมูลขาเขาเเละเเสดงผลลัพธการประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ 
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ผลการทดสอบสรุปไดดังตารางที่ 4.1 
ตารางที่ 4.1 ผลการทดสอบการทาํงานของอุปกรณประมาณคาตําเเหนงโดยใชนิวรอลเนตเวิรก 

 

 
SS1(dB) SS2(dB) SS3(dB) tr_lat m_lat tr_long m_long error (meters)

-79 -77 -95 13.4968880 13.4978660 100.3438950 100.3444910 126.40
-78 -77 -90 13.4968980 13.4975980 100.3439010 100.3446980 116.10
-78 -77 -91 13.4969090 13.4976920 100.3439070 100.3446260 116.70
-72 -77 -88 13.4969130 13.4971710 100.3439090 100.3450250 124.00
-73 -77 -92 13.4969210 13.4974990 100.3439140 100.3447740 113.00
-79 -79 -92 13.4969300 13.4977810 100.3439190 100.3445570 117.10
-83 -81 -91 13.4969340 13.4978660 100.3439220 100.3444910 120.50
-79 -78 -90 13.4969450 13.4976920 100.3439280 100.3446260 112.20
-77 -87 -91 13.4969540 13.4975980 100.3439340 100.3446980 109.30
-77 -87 -91 13.4969640 13.4975980 100.3439400 100.3446980 108.10
-78 -90 -92 13.4972780 13.4976920 100.3441210 100.3446260 71.42
-78 -90 -92 13.4972910 13.4976920 100.3441280 100.3446260 69.91
-88 -91 -89 13.4973230 13.4979480 100.3441460 100.3444290 75.93
-88 -91 -89 13.4973540 13.4979480 100.3441640 100.3444290 72.00
-88 -91 -89 13.4973680 13.4979480 100.3441720 100.3444290 70.22
-90 -91 -89 13.4974080 13.4980250 100.3441950 100.3443700 71.17
-87 -92 -89 13.4974470 13.4979480 100.3442180 100.3444290 60.20
-80 -89 -85 13.4974520 13.4973950 100.3442210 100.3448540 68.74
-80 -89 -85 13.4974890 13.4973950 100.3442430 100.3448540 66.89
-83 -91 -85 13.4975260 13.4975980 100.3442650 100.3446980 47.50
-85 -96 -95 13.4982280 13.4980980 100.3446620 100.3443130 40.41
-85 -96 -95 13.4982560 13.4980980 100.3446790 100.3443130 43.30

-109 -84 -94 13.4982830 13.4987050 100.3446950 100.3438470 103.00
-78 -97 -94 13.4983080 13.4977810 100.3447100 100.3445570 60.89
-74 -103 -97 13.4983870 13.4977810 100.3447350 100.3445570 70.08
-76 -103 -97 13.4983870 13.4978660 100.3447500 100.3444910 64.35
-76 -103 -97 13.4984170 13.4978660 100.3447640 100.3444910 68.01
-78 -99 -97 13.4984510 13.4979480 100.3447800 100.3444290 67.59
-78 -100 -97 13.4984650 13.4979480 100.3447880 100.3444290 69.37
-78 -100 -97 13.4984780 13.4979480 100.3447960 100.3444290 71.05
-85 -100 -96 13.4985420 13.4981680 100.3448390 100.3442600 75.16
-84 -100 -94 13.4985430 13.4980250 100.3448390 100.3443700 76.74
-87 -98 -95 13.4985440 13.4981680 100.3448380 100.3442600 75.19
-95 -100 -96 13.4985450 13.4984150 100.3448380 100.3440700 84.29
-86 -100 -96 13.4985460 13.4981680 100.3448380 100.3442600 75.31
-87 -88 -96 13.4985470 13.4982340 100.3448310 100.3442090 75.72
-91 -100 -94 13.4985480 13.4982340 100.3448380 100.3442090 76.45
-92 -98 -95 13.4985490 13.4982980 100.3448370 100.3441600 78.34
-89 -98 -95 13.4985500 13.4982340 100.3448370 100.3442090 76.45
-86 -102 -93 13.4985510 13.4980980 100.3448370 100.3443130 75.81  
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รูปท่ี 4.5 CDF ของคาผิดพลาดของการประมาณคาตําเเหนงของอปุกรณประมาณคาตําเเหนงสถานีเคลื่อนที ่
 

วิเคราะหเเละสรุปผลการทดสอบ 
 จาก CDF ของคาผิดพลาดของการประมาณคาตําเเหนงของอุปกรณประมาณคาตําเเหนง

สถานีเคลื่อนที่ในรูปที่ 4.5 เเสดงใหเห็นวาอุปกรณประมาณคาตําเเหนงที่ไดออกเเบบนี้มีประสิทธิภาพ

สามารถประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ไดถูกตองตามขอกําหนดของ FCC ที่กําหนดไววา 

67% ของจาํนวนครั้งของการประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่ตองมีคาความผิดพลาดนอยกวา 

125 เมตรโดยผลการทดสอบพบวา 97.50% ของการประมาณคาตําเเหนงของสถานีเคลื่อนที่มีคา

ความผิดพลาดในการประมาณตําเเหนงนอยกวา 125 เมตร   

 

Cumulative Distribution Function (CDF) of position error 



 

โครงการวิจัยรวมฯ ปงบประมาณ 2549                        652                             จัดทําเมื่อ 10 มกราคม 2551 

ปญหา ขอเสนอเเนะเเละเเนวทางการพัฒนาในอนาคต 
 1. ถึงเเมวาอุปกรณประมาณคาตําเเหนงที่ไดนําเสนอจะสามารถประมาณคาตําเเหนงของ

สถานีเคลื่อนที่ไดถกูตองตรงตามขอกําหนดของ FCC อยางไรก็ตามเพื่อใหนิวรอลเนตเวิรกมี

ประสิทธิภาพมากขึ้นกวานีจํ้าเปนตองมีชุดขอมูลสําหรบัฝกนิวรอลเนตเวิรกที่มีจํานวนมากกวาทีม่ีอยู  

 2. ในการออกเเบบอุปกรณประมาณคาตําเเหนงที่ ไดนําเสนอนี้ เพียงพอเพื่อเเสดง

ประสิทธิภาพวาอุปกรณประมาณคาตําเเหนงนี้สามารถทํางานไดถูกตองตามขอกําหนดของ FCC จริง

เทานั้น หากตองการนําไปใชงานจริงในเชิงพาณิชยจําเปนตองนําวงจรที่ออกเเบบนี้ไปปรับปรุงให

ทํางานรวมกับระบบจริงระบบตางๆ ในสวนตางๆ เชน ในสวนของการติดตอกับผูใชงาน เเนวทางใน

การฝกนิวรอลเนตเวิรก เปนตน 

 3. วงจรที่ออกเเบบนี้เขียนขึ้นโดยมีวงจรบางวงจรใชโครงสรางพิเศษที่มีอยูเฉพาะใน FPGA 

ของบริษัท Xilinx เทานั้นดังนั้นหากจะนําไปใชกับ FPGA ของบริษัทอ่ืนจําเปนตองเเกไขโครงสรางให

สามารถใชไดกับ FPGA ของบริษัทผูผลิตนั้นๆ โดยเฉพาะ 

 4. ในอนาคตเมื่อมีขอมูลภาคสนามเพียงพอ อาจทดสอบเพื่อหาจํานวนโนดของนิวรอลเนต

เวิรกที่เหมาะสมเพื่อใหการประมาณคาตําเเหนงมีความถูกตองยิ่งขึ้นกวาปจจุบัน 
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