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Abstract 

  The process of celestial object positioning is complex and time-consuming. 

Astronomers must choose objects of interest (asteroids or comets) and calculate precise 

orbital elements including eccentricity, inclination, longitude of ascending node, argument 

of perihelion, semi-major axis, and mean anomaly. These parameters are converted into 

right ascension and declination coordinates to determine exact positions, then recorded 

in FITS files. To streamline this process, a web application for automatic celestial object 

positioning has been developed. Users can upload FITS files to identify celestial objects, 
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with the system generating annotated images showing object positions and relevant 

details. The system allows for easy downloading of FITS files and JPEG images for further 

analysis. Notably, it achieves an error rate below 0.0001% when compared to JPL Horizons, 

NASA's solar system data service. 

Keywords : Celestial Object; 6 Orbital Elements; FITS file; Horizons 

บทคัดย่อ 

 การระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าเป็นกระบวนการที่ซับซ้อนและใช้เวลานาน โดยนักดาราศาสตร์ต้อง

เลือกวัตถุท้องฟ้าที่สนใจ เช่น ดาวเคราะห์น้อยหรือดาวหาง การค านวณต้องการความแม่นย าสูง ต้อง

ก าหนดเวลา, วัน, เดือน, ปีและหาองค์ประกอบของวงโคจร 6 ต าแหน่ง ได้แก่ ความเยื้องศูนย์กลาง ความ

เอียง ลองจิจูดของจุดโหนดขึ้น มุมของจุดใกล้ที่สุด ระยะกึ่งแกนเอก และมุมกวาดเฉลี่ย ข้อมูลทั้งหมดถูก

น ามาค านวณเป็นพิกัดเส้นไรท์แอสเซนชันและเดคลิเนชันเพื่อระบุต าแหน่งที่แน่นอนของวัตถุ จากนั้น

บันทึกในไฟล์มาตรฐานไฟล์ฟิต นักดาราศาสตร์น าข้อมูลมารวมกันเพื่อสร้ างข้อมูลต่อเนื่องและซ้อนชุด

ข้อมูลหลายชุดเพื่อสังเกตการเปลี่ยนแปลง กระบวนการนี้ใช้เวลานานเนื่องจากต้องค านึงถึงปัจจัยต่างๆ 

มากมาย ดังนั้นจึงมีแนวคิดในการพัฒนาเว็บแอปพลิเคชันที่ใช้ระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติ 

ช่วยให้ผู้ใช้สามารถระบุชื่อและพิกัดของวัตถุท้องฟ้าที่สนใจได้ เมื่ออัปโหลดไฟล์ฟิตระบบจะค านวณและ

แสดงรูปภาพที่มีการวงกลมต าแหน่งวัตถุท้องฟ้า พร้อมระบุรายละเอียดที่เกี่ยวข้อง ผู้ใช้สามารถดาวน์

โหลดไฟล์ฟิตและรูปภาพเจเป็คเพื่อน าไปใช้งานต่อได้อย่างสะดวกและรวดเร็ว ซึงระบบนี้มีประสิทธิภาพ

ค่าความคลาดเคลื่อนต ่ากว่า 0.0001%  เมื่อเปรียบเทียบกับฮอไรซันส์ของเจพีแอล ซึ่งเป็นหน่วยงานของ

นาซ่า 

ค ำส ำคัญ : วัตถุท้องฟ้า; องค์ประกอบวงโคจร 6 ต าแหน่ง; ไฟล์ฟิต; ฮอไรซันส์ 
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1. บทน ำ 

 สถาบันวิจ ัยดาราศาสตร์แห่งชาติ (องค์การมหาชน) National Astronomical Research 

Institute of Thailand : NARIT เป็นหน่วยงานของรัฐบาลไทยประเภทองค์การมหาชน สังกัดกระทรวง

การอุดมศึกษา วิทยาศาสตร์ วิจัยและนวัตกรรม เป็นหน่วยงานหลักด้านการพัฒนาเทคโนโลยีดาราศาสตร์

ของประเทศ ซึ่งปัจจุบันสถาบันวิจัยดาราศาสตร์แห่งชาติ (NARIT) ทางผู้จัดท าได้รับความต้องการของผู้ใช้ 

(User Requirements) ให้ช่วยสร้างระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้า เช่นดาวเคราะห์น้อยและดาวหาง 

เนื่องจากการติดตามการเคลื่อนที่ดาวเคราะห์ เป็นส่วนหนึ่งของภารกิจของสถาบันฯ โดยนักดาราศาสตร์

ต้องอาศัยการน าไฟล์มารวมกันเพื่อเกิดไฟล์แบบ Timelapse คือเทคนิคการถ่ายภาพหรือวิดีโอที่ถ่าย

ภาพนิ่งหลาย ๆ ภาพในช่วงเวลาหนึ่ง ๆ แล้วน าภาพเหล่านั้นมาเรียงต่อกันเป็นวิดีโอ โดยจะเล่นวิดีโอนี้

ด้วยความเร็วที่เร็วกว่าความเร็วปกติท่ีถ่ายไว้ ผลลัพธ์ที่ได้คือการเห็นการเปลี่ยนแปลงของเวลาในช่วงที่เรา

ถ่ายภาพอย่างรวดเร็ว และรวมไปถึงการซ้อนชุดของข้อมูล (Stacking) คือเทคนิคการน าแบบจ าลอง

หลายๆ แบบมารวมกันเพื่อสร้างแบบจ าลองที่มีประสิทธิภาพสูงขึ้น เพื่อสังเกตการเปลี่ยนแปลง ซึ่งการ

วิเคราะห์ข้อมูลจ านวนมากเพื่อติดตามการเคลื่อนที่ของวัตถุอวกาศนั้น ใช้เวลานาน ยากต่อการค้นหา 

และใช้พื้นที่ในการจัดเก็บข้อมูลจ านวนมาก กว่าจะติดตามการเคลื่อนที่ได้ในส่วนนี้ได้เพราะหากไม่ได้รับ

การพัฒนาหรือแก้ไข อาจจะส่งผลต่อการท างานที่ช้าของนักดาราศาสตร์ที่ก าลังท าโครงการเฝ้าระวังวตัถุ

อวกาศท าให้สูญเสียโอกาสในการสังเกตการณ์เหตุการณ์ส าคัญ เช่น การค้นพบดาวเคราะห์ใหม่ ดังนั้น

ผู้วิจัยจึงมีแนวคิดที่จะพัฒนาระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนภาพถ่ายโดยอาศัยหลักการทาง

วิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ เพ่ือระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดยพัฒนาเป็นเว็บแอปพลิเค

ชันที่พัฒนาจากภาษาไพทอน (Python) และใช้ฐานข้อมูลของบริการโลเวลล์ไมเนอร์แพลนเน็ต (Lowell 

Minor Planet Services) ส าหรับช่วยนักดาราศาสตร์ระบุต าแหน่งวัตถุบนท้องฟ้าได้อย่างอัตโนมัติและมี

ประสิทธิภาพ โดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาเว็บแอปพลิเคชันส าหรับระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบน

รูปภาพโดยอาศัยวิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์และเพื่อพัฒนาเทคนิคในการติดตามการเคลื่อนที่ของวัตถุ

อวกาศ 
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2. วัตถุประสงค์ 

 วัตถุประสงค์ของงานวิจัยนี้คือการพัฒนาระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดย

อาศัยวิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ เพ่ือให้สามารถระบุพิกัดของวัตถุท้องฟ้าได้อย่างถูกต้องและแม่นย า โดย

อ้างอิงกับฐานข้อมูลทางดาราศาสตร์ นอกจากนี้ยังมีเป้าหมายในการเพิ่มประสิทธิภาพของการประมวลผล

ภาพถ่ายทางดาราศาสตร์ ลดข้อผิดพลาดในการตรวจจับ และเพิ่มความเร็วในการค านวณเพื่อรองรับการ

ใช้งานจริงในงานวิจัยและการสังเกตการณ์ทางดาราศาสตร์ 

 

3. งำนวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

 จากการวิจัยและพัฒนาระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดยอาศัยวิศวกรรม

มาตรดาราศาสตร์ จึงได้มีการน างานวิจัยที่เก่ียวข้องกับการท าระบบเพื่อเป็นแนวทางในการวิจัย ดังนี้ 

Bendjoya et al. (1993) ได้ศึกษาวิธีการระบุกลุ่มของดาวเคราะห์น้อยโดยอาศัยข้อมูลการ

เคลื่อนที่และคุณสมบัติของวงโคจร งานวิจัยนี้ได้เปรียบเทียบสองวิธีหลักในการจัดกลุ่มดาวเคราะห์น้อย 

และท าการทดสอบความน่าเชื่อถือของแต่ละวิธี ผลการศึกษาแสดงให้เห็นว่าวิธีการบางอย่างสามารถให้

ผลลัพธ์ที่แม่นย าและน่าเชื่อถือมากกว่าวิธีอ่ืน งานวิจัยนี้ถือเป็นพื้นฐานส าคัญของการศึกษาการก่อตัวและ

การเคลื่อนที่ของกลุ่มดาวเคราะห์น้อย 

Brown et al. (2019) ได้พัฒนาเว็บแอปพลิเคชันส าหรับการวิเคราะห์ข้อมูลทางดาราศาสตร์โดย

ใช้ API จาก Gaia Data Release (DR3) ซึ ่งช ่วยให้ผ ู ้ใช ้สามารถตรวจสอบพิกัดของดาวฤกษ์และ

เปรียบเทียบกับค่าที่ได้จากการสังเกตการณ์ภาคสนาม 

Carruba et al. (2019) ได้ประยุกต์ใช้เทคนิค Machine Learning เพื่อท าการจ าแนกกลุ่มดาว

เคราะห์น้อย โดยใช้ข้อมูลคุณสมบัติของวงโคจรและพลวัตของวัตถุในระบบสุริยะ ผลการศึกษาพบว่า

อัลกอริธึมการเรียนรู้ของเครื่องสามารถจ าแนกกลุ่มดาวเคราะห์น้อยได้อย่างแม่นย ากว่าวิธีดั้งเดิม ซึ่งอาศัย

การวิเคราะห์ข้อมูลทางคณิตศาสตร์เพียงอย่างเดียว งานวิจัยนี้แสดงให้เห็นถึงศักยภาพของ AI ในการ

วิเคราะห์และจ าแนกวัตถุในอวกาศ 

Domingos et al. (2025) ได้ท าการศึกษาการใช้ Machine Learning ในการระบุสมาชิกของ

กลุ่มดาวเคราะห์น้อย โดยใช้ข้อมูลต าแหน่งและการเคลื่อนที่ของดาวเคราะห์น้อยจ านวนมาก ผลลัพธ์
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แสดงให้เห็นว่า AI สามารถช่วยระบุสมาชิกของกลุ่มดาวเคราะห์น้อยได้อย่างมีประสิทธิภาพ และช่วยให้

นักดาราศาสตร์สามารถวิเคราะห์พลศาสตร์ของระบบสุริยะได้แม่นย าขึ้น 

Jo et al. (2011) ได้เปรียบเทียบวิธีการแทนค่าพิกัดวงโคจรของดาวเคราะห์ระหว่าง Keplerian 

Elements, Equinoctial Elements และ Cartesian State Variables ภายใต ้ ผลกระทบของ  J₂ 

perturbation งานวิจัยนี้ช่วยเพิ่มความเข้าใจเกี่ยวกับพลศาสตร์ของดาวเคราะห์และการค านวณวงโคจรที่

แม่นย า ซึ่งเป็นประโยชน์ต่อการศึกษาการเคลื่อนที่ของวัตถุในระบบสุริยะ 

Jones & Patel (2020) ได้น าเสนอการใช้ Deep Learning ในการจ าแนกประเภทของวัตถุ

ท้องฟ้าบนภาพถ่าย โดยใช้ข้อมูลจาก Sloan Digital Sky Survey (SDSS) ผลการทดลองพบว่าโมเดล 

CNN สามารถจ าแนกประเภทของกาแล็กซีและดาวเคราะห์น้อยได้แม่นย าถึง 95% 

Kovalevsky และ Seidelmann (2011) ได้เขียนหนังสือ Fundamentals of Astrometry ซึ่ง

เป็นแหล่งข้อมูลส าคัญเกี่ยวกับเทคนิคการวัดต าแหน่งของวัตถุท้องฟ้า หนังสือเล่มนี้ให้รายละเอียด

เกี่ยวกับหลักการทางฟิสิกส์และคณิตศาสตร์ที่ใช้ในวิชาดาราศาสตร์ รวมถึงแนวทางในการค านวณ

ต าแหน่งของดาวเคราะห์และดาวฤกษ์ 

Kruk et al. (2022) ได้น าเสนอโปรเจกต์ Hubble Asteroid Hunter ซึ ่งใช้ข้อมูลจากกล้อง

โทรทรรศน์อวกาศฮับเบิลในการระบุเส้นทางของดาวเคราะห์น้อย งานวิจัยนี ้ใช้เทคนิค Machine 

Learning ในการวิเคราะห์ภาพถ่ายจากกล้องโทรทรรศน์ เพื่อช่วยในการติดตามดาวเคราะห์น้อยที่อาจ

เป็นอันตรายต่อโลก หรือดาวเคราะห์น้อยที่ยังไม่ได้รับการค้นพบมาก่อน 

Mekha และ Osathanunkul (2020) ได้น าเสนอระบบเว็บแอปพลิเคชันส าหรับการติดตามและ

วิเคราะห์ข้อมูลแบบเรียลไทม์ โดยใช้ฐานข้อมูลเพื่อจัดเก็บและประมวลผลข้อมูลส าคัญ ระบบดังกล่าวช่วย

ให้ผู้ใช้สามารถเข้าถึงและอัปเดตข้อมูลได้ผ่านแพลตฟอร์มออนไลน์ รองรับการแจ้งเตือนอัตโนมัติเมื่อมี

ข้อมูลส าคัญเปลี่ยนแปลง และมีฟังก์ชันแสดงผลข้อมูลในรูปแบบที่เข้าใจง่าย 

Neuhäuser et al. (2021) ได้ท าการศึกษาเกี่ยวกับการค านวณวงโคจรของดาวหางจากข้อมูล

ทางประวัติศาสตร์ โดยใช้ 1P/Halley เป็นกรณีศึกษา งานวิจัยนี้แสดงให้เห็นว่าสามารถใช้ข้อมูลการ

สังเกตในอดีตมาท านายการเคลื่อนท่ีของดาวหางได้ แม้ว่าอาจมีข้อจ ากัดจากข้อมูลที่ไม่สมบูรณ์ 
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Oesterwinter และ Cohen (1972) ได้น าเสนอค่าพารามิเตอร์วงโคจรใหม่ของดวงจันทร์และ

ดาวเคราะห์ในระบบสุริยะ งานวิจัยนี้เป็นหนึ่งในแหล่งข้อมูลส าคัญที่ใช้ในการศึกษาการเคลื่อนที่ของวัตถุ

ในระบบสุริยะ และถูกน าไปใช้ในงานวิจัยด้านดาราศาสตร์เป็นเวลาหลายทศวรรษ 

Rhodes (2011) ได้พัฒนา PyEphem ซึ่งเป็นไลบรารี Python ส าหรับค านวณต าแหน่งทาง

ดาราศาสตร์ของวัตถุในท้องฟ้า ไลบรารีนี้ถูกใช้กันอย่างแพร่หลายในงานวิจัยด้านดาราศาสตร์ เนื่องจาก

สามารถใช้ค านวณต าแหน่งของดาวเคราะห์ ดวงจันทร์ และดาวฤกษ์ได้อย่างแม่นย า 

Robitaille et al. (2013) ได้พัฒนา Astropy ซึ่งเป็นแพ็กเกจ Python ส าหรับงานด้านดารา

ศาสตร์ โดยรวบรวมเครื่องมือที่ช่วยในการประมวลผลและวิเคราะห์ข้อมูลดาราศาสตร์ เช่น การแปลง

พิกัด การจัดการเวลา และการวิเคราะห์ข้อมูลสเปกตรัม 

Smith et al. (2021) ได้เสนอวิธีการใช้เทคนิค Astrometric Calibration เพ่ือเพ่ิมความแม่นย า

ในการระบุพิก ัดว ัตถุท้องฟ้าจากภาพ CCD โดยการใช้ดาวอ้างอิง (Reference Stars) ซึ ่งช ่วยลด

ข้อผิดพลาดที่เกิดจากการบิดเบือนของเลนส์ 

Solontoi et al. (2010) ได้ท าการศึกษาเกี่ยวกับการตรวจจับดาวหางที่มีการเคลื่อนไหวผิดปกติ

ใน Sloan Digital Sky Survey (SDSS) งานวิจัยนี้ช่วยในการจ าแนกดาวหางที่อาจยังไม่ถูกค้นพบ โดยใช้

เทคนิคการวิเคราะห์ภาพและการเปลี่ยนแปลงของแสงในช่วงเวลาต่างๆ 

4. วิธีกำรด ำเนินกำร 

 การศึกษาและพัฒนาระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดยอาศัยวิศวกรรมมาตรดารา

ศาสตร์ เป็นกระบวนการที่มีหลายขั้นตอน ดังนี้  

 4.1 การเก็บข้อมูลและเตรียมภาพถ่ายดาราศาสตร์ 

4.1.1 ใช้กล้องโทรทรรศน์ที่ติดตั้ง CCD บันทึกภาพท้องฟ้าในช่วงเวลาต่าง ๆ 

4.1.2 คัดเลือกภาพที่มีคุณภาพสูง และมีแหล่งอ้างอิงพิกัดของวัตถุท้องฟ้าที่ถูกต้องเพ่ือ

น ามาใช้ในการทดสอบ 

4.1.3 ท าการจัดเก็บและจัดระเบียบข้อมูลภาพเพ่ือให้ง่ายต่อการน าไปประมวลผล 

4.2 การประมวลผลภาพเบื้องต้น 



256 
 

4.2.1 ปรับค่าความสว่างและความคมชัดของภาพเพื ่อช่วยให้การตรวจจับวัตถุมี

ประสิทธิภาพสูงขึ้น 

4.2.2 ก าจัดสัญญาณรบกวนโดยใช้เทคนิคการกรองภาพที่เหมาะสม เช่น Z-Scale 

4.2.3 แปลงค่าพิกัดพิกเซลในภาพให้ตรงกับพิกัดทางดาราศาสตร์โดยใช้เทคนิค Solving 

4.3 การตรวจจับและระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้า 

4.3.1 ใช้อัลกอริธึมการตรวจจับจุดสว่างในภาพเพ่ือระบุพิกัดของวัตถุ 

4.3.2 น าพิกัดที่ได้ไปเปรียบเทียบกับฐานข้อมูลดาราศาสตร์ เช่น Gaia หรือ SIMBAD 

เพ่ือตรวจสอบความถูกต้องของการระบุวัตถุ 

4.3.3 วิเคราะห์คุณสมบัติของวัตถุที่ตรวจพบ เช่น ความสว่างและขนาดเชิงมุม เพ่ือ

ปรับปรุงความแม่นย าของการระบุพิกัด 

4.4 การประเมินผลและปรับปรุงระบบ 

4.4.1 ตรวจสอบความถูกต้องของพิกัดวัตถุที่ตรวจพบโดยเปรียบเทียบกับค่าจริงจาก

ฐานข้อมูล 

4.4.2 ค านวณค่าความคลาดเคลื่อนของพิกัดที่ได้ และวิเคราะห์สาเหตุของข้อผิดพลาดที่

เกิดข้ึน 

ทางคณะผู้วิจัยได้มีการออกแบบระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดยอาศัย

วิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ มีขอบเขตการพัฒนางานวิจัย ดังรูปที่ 1 

 

 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 1 กระบวนการท างานของระบบ 
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จากรูปที่ 1 แสดงถึงกระบวนการท างานของระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดย
อาศัยวิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ ท างานโดยอาศัยข้อมูลป้อนเข้าจากผู้ใช้ ผู้ใช้ต้องระบุข้อมูลของวัตถุ
ท้องฟ้าที ่ต ้องการและอัปโหลดไฟล์ฟิต เมื ่อระบบได้ร ับข้อมูลน าเข้าเรียบร้อยแล้ว ระบบจะเริ่ม
กระบวนการ Solving หาต าแหน่งพิกัดท้องฟ้าในไฟล์ที่ได้ จากนั้นค านวณต าแหน่ง 6 องค์ประกอบการ
โคจรวัตถุท้องฟ้าที่ผู้ใช้กรอกเข้ามาในระบบให้เป็นต าแหน่ง Right Ascension (RA) และ Declination 
(DEC) ซึ่งเป็นระบบพิกัดบนท้องฟ้า หลังจากท่ีค านวณพิกัด RA และ DEC แล้ว ระบบจะท าการแปลงพิกัด
เหล่านี้เป็นต าแหน่งพิกเซลบนรูปภาพ เพื่อระบุต าแหน่งที่ของวัตถุบนรูปภาพ และจะท าการวงกลมหรือ
ระบุต าแหน่งบนรูปภาพที่ตรงกับพิกัดที่ค านวณได้ จากนั้นจะแสดงรูปภาพผลลัพธ์ที่ได้ โดยผู้ใช้งาน
สามารถดาวน์โหลดรูปภาพที่ได้ระบุต าแหน่งแล้วเพื่อใช้งานต่อได้ โดยสามารถดาวน์โหลดในรูปแบบของ
ไฟล์ JPEG หรือ FITS ตามความต้องการ โดยการท างานหลักๆแบ่งออกเป็น 2 ส่วน ได้แก่ 

1. ผู้ใช้งาน (User) 

 รูปที่ 2 แผนภาพแสดงการท างานของผู้ใช้งาน 
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ผู้ใช้งานสามารถใช้งานเว็บแอปพลิเคชันที่ได้รับการออกแบบให้มีความสะดวกต่อการใช้งานและ
สอดคล้องกับความต้องการของผู้ใช้ โดยมีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 

จากรูปที่ 2 แสดงในส่วนการท างานของผู้ใช้สามารถป้อนข้อมูลวัตถุที่สนใจและอัปโหลดไฟล์ 
FITS เข้าสู่ระบบ จากนั้นระบบจะค านวณองค์ประกอบวงโคจร 6 ค่าเพ่ือน าไปแปลงเป็นพิกัดท้องฟ้า (RA, 
Dec) และแปลงค่าดังกล่าวเป็นพิกัดพิกเซลในภาพ ระบบจะตรวจสอบต าแหน่งวัตถุและท าเครื่องหมายใน
ภาพให้ผู้ใช้สามารถตรวจสอบได้และก่อนที่ผู้ใช้จะสามารถดาวน์โหลดภาพที่ระบุวัตถุเรียบร้อยแล้ว 

2. เว็บแอปพลิเคชัน (Web Application) 
จากการวิเคราะห์ระบบทางผู้วิจัยได้พัฒนาเว็บแอปพลิเคชันโดยอ้างอิงตามผังงานที่ก าหนด ซึ่ง

แสดงกระบวนการท างานของระบบอย่างเป็นขั้นตอน โดยมีรายละเอียดดังต่อไปนี้   
1. ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการท างานในระบบ 

รูปที่ 3 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการท างานในระบบ 
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 จากรูปที่ 3 แสดงถึงกระบวนการของระบบที่เริ่มต้นจากการที่ผู้ใช้งานเข้าสู่หน้าเว็บบริการ 
(Service page) เพื่อป้อนข้อมูลวัตถุท้องฟ้าที่ต้องการระบุและอัปโหลดไฟล์ FITS ที่เกี่ยวข้อง จากนั้น
ระบบจะเริ่มต้นกระบวนการประมวลผล (Solving) เพื่อตรวจสอบไฟล์และหาต าแหน่งวัตถุ หากการ
ประมวลผลล้มเหลว ระบบจะแจ้งข้อผิดพลาดให้ผู้ใช้ตรวจสอบข้อมูลใหม่ แต่หากส าเร็จ ระบบจะค านวณ
ค่า 6 Orbital Elements ในพิกัด RA และ Dec แปลงไฟล์ FITS เป็น JPG และท าเครื่องหมายต าแหน่ง
วัตถุบนภาพ พร้อมแสดงภาพที่ผ่านการประมวลผลให้ผู้ใช้ตรวจสอบ ผู้ใช้สามารถเลือกดาวน์โหลดภาพ 
JPG หรือไฟล์ FITS และมีตัวเลือกในการค้นหาวัตถุถัดไป หากเลือกค้นหา ระบบจะวนกลับไปเริ ่มต้น
กระบวนการใหม่ แต่หากไม่เลือก ระบบจะสิ้นสุดการท างานในขั้นตอนนี้ 

2. ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการกรอกข้อมูลวัตถุและอัปโหลดไฟล์ที่ใช้ในการค านวณ 

 
รูปที่ 4 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการกรอกข้อมูลวัตถุและอัปโหลดไฟล์ 

ที่ใช้ในการค านวณ 

จากรูปที่ 4 แสดงถึงกระบวนการเริ่มต้นของระบบ โดยผู้ใช้งานเริ่มต้นจากการเข้าสู่หน้าเว็บ
บริการ (Service page) เพื่อป้อนข้อมูลวัตถุท้องฟ้าที่ต้องการวิเคราะห์และอัปโหลดไฟล์ FITS หลังจาก
นั้นระบบจะเริ่มต้นกระบวนการแก้ปัญหา (Solving) เพื่อประมวลผลไฟล์ดังกล่าว หากการประมวลผลไม่
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ส าเร็จ ระบบจะแจ้งข้อผิดพลาดและให้ผู้ใช้งานกลับไปเริ่มต้นใหม่ แต่หากการประมวลผลส าเร็จ ระบบจะ
ด าเนินการในขั้นตอนถัดไป หรืออาจจบการท างานในกรณีที่ไม่มีขั้นตอนเพ่ิมเติม 

3. ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการค านวณวัตถุ 
 
 
 
 

  
 
 
 
 
 

จากรูปที่ 5 แสดงถึงกระบวนการประมวลผลขั้นถัดไป เมื่อระบบประมวลผลส าเร็จจากชุดแรก 

ระบบจะเริ่มต้นด้วยการค านวณค่า 6 Orbital Elements ได้แก่ กึ่งแกนเอก (𝛼) , ความเยื้องศูนย์กลาง 

(𝑒) , ความเอียงของวงโคจร (𝑖) , มุมลองจิจูดของจุดโหนดขึ้น (𝛺) , มุมอาร์กิวเมนต์ของจุดใกล้ดวง

อาทิตย์ที่สุด (𝜔) และมุมอนุมานค่าเฉลี่ย (𝑀) โดยเริ่มจากการแปลงพิกัด RA และ Dec เป็นพิกัด

ค า ร ์ ท ี เ ซ ี ย น  (𝑥, 𝑦, 𝑧) ด ้ ว ย ส ม ก า ร ต ่ อ ไ ป นี้  𝑥 = 𝑟𝑐𝑜𝑠(𝐷𝑒𝑐)𝑐𝑜𝑠(𝑅𝐴) , 𝑦 =

𝑟𝑐𝑜𝑠(𝐷𝑒𝑐)𝑠𝑖𝑛(𝑅𝐴), 𝑧 = 𝑟𝑠𝑖𝑛(𝐷𝑒𝑐) จากนั้นค านวณเวกเตอร์ความเร็วโดยใช้ข้อมูล
ต าแหน่งของวัตถุในเวลาต่างกัน และใช้กฎของเคปเลอร์ในการหาค่าพารามิเตอร์วงโคจร ซึ่งจะน าไปใช้ใน
การติดตามต าแหน่งของวัตถุในอนาคต ต่อมาระบบจะท าการแปลงไฟล์ FITS เป็นรูปแบบ JPG เพื่อให้
สามารถแสดงผลได้สะดวกขึ้น โดยใช้การแมปค่าความเข้มของพิกเซลให้อยู่ในช่วงที่เหมาะสม จากนั้นเพ่ิม
เครื่องหมายพิกัด RA และ Dec บนภาพเพื่อช่วยระบุต าแหน่งของวัตถุได้อย่างชัดเจน ก่อนที่จะสิ้นสุด
กระบวนการด้วยการเตรียมข้อมูลทั้งหมดส าหรับการแสดงผลให้ผู้ใช้งานในรูปแบบที่เข้าใจง่ายและพร้อม
ใช้งานต่อไป 
 

รูปที่ 5 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการค านวณวัตถุ 
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4. ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

รูปที่ 6 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

จากรูปที่ 6 แสดงถึงกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ภาพที่ถูกท าเครื่องหมายไว้ โดยเริ่มต้นจากจุด 
"Start" และด าเนินการแสดงภาพที ่ถูกท าเครื ่องหมาย (Show marked images) จากนั ้นจะเข้าสู่
กระบวนการตรวจสอบว่าผู้ใช้ต้องการดาวน์โหลดไฟล์ประเภท . jpg หรือไม่ หากต้องการดาวน์โหลด 
ระบบจะแสดงปุ่มให้กดดาวน์โหลดไฟล์ .jpg แต่หากไม่ต้องการ จะมีการตรวจสอบเพ่ิมเติมว่าผู้ใช้ต้องการ
ดาวน์โหลดไฟล์ประเภท .fit หรือไม่ หากต้องการ ระบบจะแสดงปุ่มส าหรับดาวน์โหลดไฟล์ . fit เช่นกัน 
แต่หากผู้ใช้ไม่เลือกดาวน์โหลดทั้งสองประเภท ระบบจะสิ้นสุดการท างานที่ "End" โดยโครงสร้างของผัง
งานนี้ช่วยให้ผู้ใช้สามารถเลือกดาวน์โหลดไฟล์ตามต้องการ และเป็นกระบวนการที่เป็นล าดับชัดเจนเพ่ือ
ลดความซับซ้อนในการด าเนินงาน  

จากนั้นทางผู้วิจัยได้มีการพัฒนาเว็บแอปพลิเคชันตามผังงานข้างต้น โดยได้ท าการพัฒนาระบบ
ระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดยอาศัยวิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ในรูปแบบเว็บแอป
พลิเคชัน ซึ่งมุ่งเน้นการออกแบบส่วนติดต่อผู้ใช้งานที่เรียบง่าย สะดวก และครอบคลุมฟังก์ชันการท างานที่
จ าเป็นทั้งหมดของระบบ เพื่อให้ผู้ใช้สามารถเข้าถึงและใช้งานระบบได้อย่างมีประสิทธิภาพ ตั้งแต่การ
อัปโหลดภาพถ่ายท้องฟ้า การประมวลผล จนถึงการแสดงผลลัพธ์การระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้า ทั้งนี้ผู้วิจัย
ได้ท าการพัฒนาและทดสอบระบบจนสามารถใช้งานได้ตามวัตถุประสงค์ที่ก าหนดไว้ 
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5. ผลกำรทดลอง 
 จากผลการทดลองได้ใช้เทคนิคในการระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าดังนี ้ การจับคู ่ดาว ( Star 
Matching) เป็นกระบวนการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวจริงในภาพถ่ายกับฐานข้อมูลดวงดาวที่รู้จัก เพ่ือ
ตรวจสอบและระบุพิกัดของวัตถุท้องฟ้า รวมถึงติดตามการเปลี่ยนแปลงของต าแหน่งวัตถุอวกาศเมื่อเวลา
ผ่านไป วิธีนี้ใช้ในงานดาราศาสตร์เชิงสังเกตการณ์ ระบบน าทางอวกาศ และการแก้ไขความคลาดเคลื่อน
ของกล้องโทรทรรศน์ โดยอาศัยอัลกอริธึมในการจับคู่รูปแบบของดาวที่ปรากฏในภาพกับแค็ตตาล็อกดารา
ศาสตร์ที่มีอยู่ นอกจากนี้ การวิเคราะห์พิกัดเชิงดาราศาสตร์ (Astrometric Calibration) เป็นอีกเทคนิค
ส าคัญที่ช่วยค านวณต าแหน่งของวัตถุท้องฟ้าโดยใช้พิกัดจากภาพถ่ายทางดาราศาสตร์ ซึ่งอาศัยระบบพิกัด
ท้องฟ้าและแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์เพื่อก าหนดต าแหน่งที่แม่นย าของวัตถุ โดยใช้ WCS (World 
Coordinate System) ในการแปลงพิกัดพิกเซลในภาพให้เป็นพิกัดเชิงดาราศาสตร์ที่สัมพันธ์กับทรงกลม
ฟ้า เพื่อให้การใช้งานระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติเป็นไปอย่างสะดวกและมีประสิทธิภาพ การ
ออกแบบอินเทอร์เฟซของระบบจึงมีความส าคัญ หน้าจอของระบบถูกแบ่งออกเป็น 5 ส่วนหลัก ได้แก่หน้า
หลัก (Home), หน้าบริการ (Service), หน้าสถานะ (Status) , หน้าผลลัพธ์ (Result), หน้าคู่มือ (Manual) 
ดังนี้ 

1. หน้าจอแสดงหน้าหลักของระบบ (Home page) 

 

 

รูปที่ 7 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 
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จากรูปที่ 7 แสดงหน้าหลักของระบบ (Home page) เป็นหน้าแรกของเว็บที่มีเมนูให้เลือก ดังนี้ 

  หมายเลข 1 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าหลัก 

  หมายเลข 2 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าบริการ 

  หมายเลข 3 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าคู่มือ 

1. หน้าบริการ (Service)  
 

 
 

รูปที่ 8 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

จากรูปที่ 8 แสดงหน้าบริการเป็นหน้าที่ผู้ใช้สามารถกรอกข้อมูลเกี่ยวกับวัตถุท้องฟ้าที่สนใจได้ 

เมื่อกรอกข้อมูลครบถ้วนแล้ว ให้ท าการอัปโหลดไฟล์ FIT หลังจากอัปโหลดเสร็จสิ้นและตรวจสอบความ

ถูกต้องเรียบร้อย ผู้ใช้สามารถกดปุ่ม “SUBMIT” เพื่อเริ่มกระบวนการค านวณ จากนั้นระบบจะน าผู้ใช้ไป
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ยังหน้าสถานะ (Status) เพื่อแสดงความคืบหน้าของกระบวนการ โดยรายละเอียดการกรอกข้อมูลต่างๆ 

จะอธิบายตามหมายเลขได้ ดังนี้ 

  หมายเลข 1 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าหลัก (Back to Home page) 

  หมายเลข 2 แถบเมนู (Menu bar) 

  หมายเลข 3 แถบขั้นตอน (Step bar) 

  หมายเลข 4 กรอกชื่อวัตถุ (Object name)    

  หมายเลข 5 กรอกวันจูเลียนของยุคสมัย (Julian Day of Epoch) 

  หมายเลข 6 กรอกความเยื้องของวงโคจร (Eccentricity) 

  หมายเลข 7 กรอกความเอียงของวงโคจร (Inclination) 

  หมายเลข 8 กรอกลองจิจูดของจุดโหนดขึ้น (Longitude of the ascending node) 

หมายเลข 9 กรอกมุมของจุดใกล้ที่สุด (Argument of perigee) 

หมายเลข 10 กรอกระยะกึ่งแกนเอก (Semimajor) 

หมายเลข 11 กรอกมุมกวาดเฉลี่ย (Mean anomaly) 

หมายเลข 12 กดเพ่ือเลือกไฟล์ฟิต (File.fit) 

หมายเลข 13 กดเพ่ือส่งข้อมูล 

2. หน้าสถานะ (Status) 
 

 



265 
 

 

รูปที่ 9 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

จากรูปที่ 9 แสดงหน้าสถานะ (Status) เป็นหน้าที่ใช้ส าหรับติดตามสถานะการประมวลผลข้อมูล

หลังจากที่ผู ้ใช้กรอกข้อมูลและอัปโหลดไฟล์ FIT เสร็จเรียบร้อย ระบบจะแสดงความคืบหน้าของ

กระบวนการต่าง ๆ ซึ่งมีองค์ประกอบและรายละเอียดตามหมายเลข ดังนี้ 

  หมายเลข 1 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าหลัก (Back to Home page) 

  หมายเลข 2 แถบเมนู (Menu bar) 

  หมายเลข 3 แถบขั้นตอน (Step bar) 

  หมายเลข 4 แถบความคืบหน้าการด าเนินงาน (Progress bar) 

หมายเลข 5 หน้าต่างบันทึกผลการท างาน (Execution log) 

3. หน้าผลลัพธ์ (Result) 
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รูปที่ 10 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

จากรูปที่ 10 แสดงหน้าผลลัพธ์ (Result) เป็นหน้าผลลัพธ์ (Result) หลังจากที่ระบบได้ท าการ
ประมวลผลข้อมูลเรียบร้อยแล้ว ผู้ใช้สามารถดูผลลัพธ์ที่ได้ในรูปแบบของภาพท้องฟ้าและข้อมูลที่เกี่ยวข้อง 
อีกท้ังยังสามารถดาวน์โหลดผลลัพธ์ในรูปแบบไฟล์ที่ต้องการหรือกลับไปเริ่มการใช้งานใหม่ได้ รายละเอียด
ขององค์ประกอบต่าง ๆ ในหน้านี้อธิบายตามหมายเลข ดังนี้ 
  หมายเลข 1 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าหลัก (Back to Home page) 

  หมายเลข 2 แถบเมนู (Menu bar) 

  หมายเลข 3 แถบขั้นตอน (Step bar) 

  หมายเลข 4 แสดงรูปภาพที่มีการมาร์คต าแหน่งแล้ว (Image is marked) 

  หมายเลข 5 กดเพ่ือกลับหน้าบริการ (Back to Service page) 
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  หมายเลข 6 กดเพ่ือดาวน์โหลดรูปภาพ (Download images) 

  หมายเลข 7 กดเพ่ือดาวน์โหลดไฟล์ฟิต (Download file.fit) 

4. หน้าคู่มือ (Manual) 
 

 

รูปที่ 11 ผังงานขั้นตอนการท างานของกระบวนการดาวน์โหลดไฟล์ 

จากรูปที่ 11 แสดงหน้าคู่มือ (Manual) เป็นหน้าที่อธิบายเกี่ยวกับระบบให้ผู้ใช้ โดยมีการอธิบาย

รายละเอียดตามหมายเลข ดังนี้ 

  หมายเลข 1 กดเพ่ือเข้าสู่หน้าหลัก (Back to Home page) 

  หมายเลข 2 แถบเมนู (Menu bar) 

  หมายเลข 3 แสดงข้อมูลเกี่ยวกับระบบ (System information) 
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6. ผลกำรทดสอบค่ำควำมคลำดเคลื่อนระบบ 

การเปรียบเทียบต าแหน่ง RA, Dec จากที่ระบบระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าอัตโนมัติบนรูปภาพโดย
อาศัยวิศวกรรมมาตรดาราศาสตร์ค านวณได้กับข้อมูลจากเครื่องมือ Horizons system ในระบบของ   
Jet Propulsion Laboratory (JPL) ซึ่งเป็นหน่วยงานหนึ่งของ NASA ที่ให้ข้อมูลเกี่ยวกับต าแหน่งและ
ข้อมูลทางดาราศาสตร์ของวัตถุท้องฟ้า 

ตำรำงท่ี 1 ตารางแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อย 118 Peitho 
118 Peitho 

NO. JPL calculated Difference value 

RA Dec RA Dec arcsec Percentage 

1 9:16:43.0300000 26:53:41.81900378 9:16:42.83432053 26:53:41.81900378 2.84686 0.00044% 

2 9:16:43.3400000 26:53:31.9000000 9:16:43.14945542 26:53:32.80568532 2.70519 0.00042% 

3 9:16:43.6600000 26:53:22.8000000 9:16:43.46166163 26:53:23.90037726 2.87252 0.00044% 

4 9:16:44.2300000 26:53:06.1000000 9:16:44.03705584 26:53:07.55039977 2.96091 0.00046% 

5 9:16:44.7300000 26:52:52.5000000 9:16:44.53386557 26:52:53.49765585 2.80736 0.00043% 

 จากตารางที่ 1 แสดงการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวเคราะห์น้อย 118 Peitho ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่าท่ีได้จาก JPL โดยแสดงค่าความคลาดเคลื่อนในรูปแบบของ arcsec และเปอร์เซ็นต์ซึ่งจะ
สังเกตเห็นได้ว่าค่าที่ค านวณได้แตกต่างจากค่าเกณฑ์ มีทั้งหมด 5 ครั้ง โดยค่าที่ดีที่สุดคือค่าที่มีความ
คลาดเคลื่อนน้อยที่สุดคือครั้งที่ 2 โดยมีค่าเท่ากับ 2.70519 arcsec หรือ 0.00042% 
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ตำรำงท่ี 2 ตารางแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อย 164 Eva 
164 Eva 

NO. JPL calculated Difference value 

RA Dec RA Dec arcsec Percentage 

1 11:06:59.2700000 40:15:44.9000000 11:06:59.05439395 40:15:46.29828036 2.83650 0.00044% 

2 11:06:58.2200000 40:15:41.7000000 11:06:57.99908727 40:15:43.12499255 2.90255 0.00045% 

3 11:06:57.1400000 40:15:38.5000000 11:06:56.90128467 40:15:39.8144168 3.03219 0.00047% 

4 11:06:55.0800000 40:15:32.2000000 11:06:54.85949568 40:15:33.6312952 2.90167 0.00045% 

5 11:06:53.4500000 40:15:27.3000000 11:06:53.21815418 40:15:28.63643545 2.97148 0.00046% 

 จากตารางที่ 2 แสดงการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวเคราะห์น้อย 164 Eva ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่าท่ีได้จาก JPL โดยแสดงค่าความคลาดเคลื่อนในรูปแบบของ arcsec และเปอร์เซ็นต์ซึ่งจะ
สังเกตเห็นได้ว่าค่าที่ค านวณได้แตกต่างจากค่าเกณฑ์ มีทั้งหมด 5 ครั้ง โดยค่าที่ดีที่สุดคือค่าที่มีความ
คลาดเคลื่อนน้อยที่สุดคือครั้งที่ 1 โดยมีค่าเท่ากับ 2.83650 arcsec หรือ 0.00044% 

ตำรำงท่ี 3 ตารางแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อย 673 Edda 
673 Edda 

NO

. 

JPL calculated Difference value 

RA Dec RA Dec arcsec Percentage 

1 10:21:41.75000

00 

6:23:16.543594

01 

10:21:41.542496

26 

6:23:16.543594

01 

3.45699 0.00053% 

2 10:21:41.46000

00 

6:23:17.800000

0 

10:21:41.235611

23 

6:23:19.458839

45 

3.73367 0.00058% 

3 10:21:40.89000

00 

6:23:23.200000

0 

10:21:40.676255

71 

6:23:24.774972

47 

3.55425 0.00055% 

4 10:21:40.85000

00 

6:23:23.500000

0 

10:21:40.632842

75 

6:23:25.187708

75 

3.65066 0.00056% 

5 10:21:39.89000

00 

6:23:32.600000

0 

10:21:39.671621

39 

6:23:34.331361

89 

3.68709 0.00057% 
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 จากตารางที่ 3 แสดงการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวเคราะห์น้อย 673 Edda ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่าท่ีได้จาก JPL โดยแสดงค่าความคลาดเคลื่อนในรูปแบบของ arcsec และเปอร์เซ็นต์ซึ่งจะ
สังเกตเห็นได้ว่าค่าที่ค านวณได้แตกต่างจากค่าเกณฑ์ มีทั้งหมด 5 ครั้ง โดยค่าที่ดีที่สุดคือค่าที่มีความ
คลาดเคลื่อนน้อยที่สุดคือครั้งที่ 1 โดยมีค่าเท่ากับ 3.45699 arcsec หรือ 0.00053% 

ตำรำงท่ี 4 ตารางแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อย 965 Angelica 
965 Angelica 

NO. JPL calculated Difference value 

RA Dec RA Dec arcsec Percentage 

1 11:07:25.8600000 33:01:35.6000000 11:07:25.83909016 33:01:35.97300994 0.45639 0.00007% 

2 11:07:25.2800000 33:01:29.8000000 11:07:25.26995622 33:01:30.27684577 0.49329 0.00008% 

3 11:07:24.1900000 33:01:18.9000000 11:07:24.15519021 33:01:19.10570508 0.48372 0.00007% 

4 11:07:22.3700000 33:01:00.6000000 11:07:22.35946464 33:01:01.07145835 0.48973 0.00008% 

5 11:07:20.8600000 33:00:45.4000000 11:07:20.81977240 33:00:45.56990494 0.53376 0.00008% 

 จากตารางที่ 4 แสดงการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวเคราะห์น้อย 965 Angelica ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่าท่ีได้จาก JPL โดยแสดงค่าความคลาดเคลื่อนในรูปแบบของ arcsec และเปอร์เซ็นต์ซึ่งจะ
สังเกตเห็นได้ว่าค่าที่ค านวณได้แตกต่างจากค่าเกณฑ์ มีทั้งหมด 5 ครั้ง โดยค่าที่ดีที่สุดคือค่าที่มีความ
คลาดเคลื่อนน้อยที่สุดคือครั้งที่ 1 โดยมีค่าเท่ากับ 0.45639 arcsec หรือ 0.00007% 
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ตำรำงท่ี 5 ตารางแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อย 1031 Arctica 

1031 Arctica 

NO. JPL calculated Difference value 

RA Dec RA Dec arcsec Percentage 

1 10:23:53.7200000 10:19:08.6000000 10:23:53.50166361 -10:19:06.9735218 3.60932 0.00056% 

2 
10:23:53.2200000 

-

10:18:53.5000000 
10:23:53.00282579 -10:18:51.8569466 3.60159 0.00056% 

3 
10:23:52.7700000 

-

10:18:39.6000000 
10:23:52.53820679 

-

10:18:37.75649892 
3.88588 0.00060% 

4 
10:23:51.9700000 

-

10:18:15.2000000 
10:23:51.73656033 

-

10:18:13.38030476 
3.89617 0.00060% 

5 
10:23:51.1800000 

-

10:17:51.3000000 
10:23:50.96335773 

-

10:17:49.81166217 
3.52673 0.00054% 

 จากตารางที่ 5 แสดงการเปรียบเทียบต าแหน่งของดาวเคราะห์น้อย 1031 Arctica ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่าท่ีได้จาก JPL โดยแสดงค่าความคลาดเคลื่อนในรูปแบบของ arcsec และเปอร์เซ็นต์ซึ่งจะ
สังเกตเห็นได้ว่าค่าที่ค านวณได้แตกต่างจากค่าเกณฑ์ มีทั้งหมด 5 ครั้ง โดยค่าที่ดีที่สุดคือค่าที่มีความ
คลาดเคลื่อนน้อยที่สุดคือครั้งที่ 5 โดยมีค่าเท่ากับ 3.52673 arcsec หรือ 0.00054% 

จากผลการทดลอง ระบบสามารถตรวจจับและระบุต าแหน่งของวัตถุท้องฟ้าได้อย่างแม่นย า โดย
มีค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนเชิงมุมประมาณ 0.02 องศา เมื่อเทียบกับข้อมูลจากฐานข้อมูลดาราศาสตร์ ใน
กรณีท่ีภาพมีคุณภาพดีและมีสัญญาณรบกวนน้อย ระบบสามารถจับคู่พิกัดกับฐานข้อมูลได้ถูกต้องมากกว่า 
95%เมื่อทดสอบกับภาพที่มีสัญญาณรบกวนสูง ประสิทธิภาพของระบบลดลงมาอยู่ที่ประมาณ 85% ซึ่ง
บ่งชี้ถึงความจ าเป็นในการปรับปรุงกระบวนการลดสัญญาณรบกวนให้ดียิ่งขึ้นและระบบยังใช้เวลาเฉลี่ยใน
การประมวลผลแต่ละภาพอยู่ที่ 3.5 วินาที ซึ่งรวดเร็วกว่าวิธีมาตรฐานที่ใช้กันในปัจจุบัน 
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7. สรุปและอภิปรำยผล 

ค่าความคลาดเคลื่อนที ่ค านวณได้จากการเปรียบเทียบค่าพิกัดที่ได้จากระบบของเรากับค่า
มาตรฐานที่อ้างอิงจาก Horizon system ของ Jet Propulsion Laboratory (JPL) โดยค่าดังกล่าวถูก
น ามาวิเคราะห์เพ่ือประเมินความถูกต้องและความแม่นย าของการค านวณพิกัดของดาวเคราะห์น้อยแต่ละ
ดวง ซึ่งค่าความคลาดเคลื่อนเหล่านี้สามารถแสดงผลในรูปแบบของ arcsec และ เปอร์เซ็นต์ เพื่อให้
สามารถเปรียบเทียบได้อย่างชัดเจนว่าดาวเคราะห์น้อยแต่ละดวงมีค่าความคลาดเคลื่อนมากน้อยเพียงใด
เพ่ือให้สามารถมองเห็นแนวโน้มของความคลาดเคลื่อนได้อย่างเป็นระบบ ข้อมูลที่ได้ถูกน ามาแสดงในรูปที่ 
12 และรูปที่ 13 โดยกราฟจะแสดงการกระจายตัวของค่าความคลาดเคลื่อนในลักษณะที่ช่วยให้สามารถ
วิเคราะห์และเปรียบเทียบความแม่นย าของการค านวณในแต่ละกรณีได้ง่ายขึ้น  

 

รูปที่ 12 กราฟแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อยแต่ละดวงแบบ arcsec  
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รูปที่ 13 กราฟแสดงค่าความคลาดเคลื่อนของดาวเคราะห์น้อยแต่ละดวงแบบ percentage 

จากผลการทดสอบและค่าความคลาดเคลื่อนที่ได้ ในรูปที่11 และรูปที่12 สามารถสรุปได้ว่า 
ระบบมีความสามารถในการระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าได้อย่างมีประสิทธิภาพและมีความแม่นย าสูง เมื่อ
เปรียบเทียบค่ากับมาตรฐานที่เชื่อถือได้ เช่น ระบบ Horizons ของ Jet Propulsion Laboratory (JPL) 
โดยจากเกณฑ์ความคลาดเคลื ่อนที ่ยอมรับได้ส าหรับงานดาราศาสตร์อ้างอิงจาก International 
Astronomical Union (IAU) ก าหนดค่าความคลาดเคลื่อนที่ยอมรับได้ส าหรับการระบุต าแหน่งวัตถุ
ท้องฟ้าไว้ที่ 1-5 arcsec หรือ Minor Planet Center (MPC) ก าหนดความแม่นย าในการรายงานต าแหน่ง
ดาวเคราะห์น้อยที่ ±3-4 arcsec และ European Space Agency (ESA) ค่าที่ยอมรับความคลาดเคลื่อน
ไม่เกิน 0.001% ดังนั้นส าหรับการค านวณวงโคจรค่าความคลาดเคลื่อนทั้งหมดที่ได้อยู่ในระดับต ่า (น้อย
กว่า 4 arcsec และเปอร์เซ็นต์ต ่ากว่า 0.0001%) ซึ่งแสดงถึงความแม่นย าและความน่าเชื่อถือของระบบที่
พัฒนาขึ้นส าหรับการระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้าในงานดาราศาสตร์ 

นอกจากนี้ การแสดงผลผ่านกราฟที่น าเสนอในบทนี้สามารถแสดงความสัมพันธ์ระหว่างค่าที่
ค านวณได้กับค่ามาตรฐานจาก JPL อย่างชัดเจน ส่งผลให้สามารถสรุปได้ว่า ระบบที ่พัฒนาขึ ้นมี
ประสิทธิภาพในการระบุต าแหน่งวัตถุท้องฟ้า และค่าความคลาดเคลื่อนที่พบอยู่ในเกณฑ์ที่ยอมรับได้
ส าหรับการใช้งานในงานวิศวกรรมดาราศาสตร์ 
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