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บทคัดยอ 

งานวิจัยนี้เปนการพัฒนาอุปกรณตอพวงกับคอมพิวเตอรผานทางพอรตยูเอสบี สําหรับใชในการสํารวจรังสีแกมมาที่

สามารถระบุตําแหนงการวัดไดดวยจีพีเอส ซึ่งอุปกรณที่พัฒนาขึ้นสามารถวัดอัตราการรับปริมาณรังสีแกมมาไดในชวง               

0-2000 mR/hr โดยแบงโครงสรางการทํางานออกเปน 2 สวนหลัก คือ สวนฮารดแวร และสวนซอฟตแวร ในสวนฮารดแวร

ประกอบดวยหัววัดรังสีไกเกอร มูลเลอร  วงจรกําเนิดไฟฟาแรงดันสูง  วงจรปรับแตงรูปสัญญาณพัลส  วงจร

ไมโครคอนโทรลเลอรสําหรับนับสัญญาณ และส่ือสารขอมูล สวนของซอฟตแวรประกอบดวย โปรแกรมควบคุมการทํางาน

ของไมโครคอนโทรลเลอร และโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการวินโดวที่ทําหนาที่แสดง และประมวลผลขอมูลที่รับมา              

จากไมโครคอนโทรลเลอร  และโมดูล GPS   ผลการทดสอบการวัดอัตราการนับรังสี (count rate) และอัตราการรับรังสี 

(exposure rate) จากตนกําเนิดรังสีแกมมามาตรฐานซีเซียม-137 พบวามีอัตราการนับรังสีสูงสุดที่ 4101×  cps โดยมีสัม

ประสิทธความเปนเชิงเสนเทากับ 0.9999 และมีคาความคลาดเคลื่อนของอัตราการรับรังสีเมื่อเทียบกับคาที่คํานวณจาก

ทฤษฏีเปนรอยละ 5.8 ตามลําดับ จะเห็นไดวาอุปกรณที่พัฒนาขึ้นนี้มีขอดีหลายประการ ไดแก มีประสิทธิภาพการทํางาน

สูง ใชงานงาย และราคาไมแพง 

คําสําคัญ : เครื่องสํารวจรังสี คอมพิวเตอร ยูเอสบี จีพีเอส ไมโครคอนโทรลเลอร 

Abstract 

This research aims to develop a peripheral interfacing device to personal computer via a USB port for 

gamma radiation survey with a GPS locator. This developed device can measure the exposure rate of 

gamma radiation ranging from 0 to 2000 mR/hr. The operation can be divided into 2 major parts: hardware 

and software. The hardware part consists of the Geiger-Mueller detector, high voltage supply circuit, signal 

conditioning circuit, microcontroller circuit for signals counting and data communication. The software part 
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consists of the microcontroller controlled program and the Windows based program to serve for displaying 

and manipulating the data received from the microcontroller and GPS module. The device was tested with a 

Cs-137 gamma-ray source for exposure rate measurement. It was found that the maximum counting rate of 

the developed system was 4101×  cps with linear regression coefficient ( 2R ) and error of 0.9999 and 5.8% 

respectively. Furthermore, there are several advantages of the developed device; for instance, high 

efficiency, easy to use and low price. 

Keywords : Survey meter, Computer, USB, GPS, Microcontroller 
 

1. บทนํา 
คอมพิ ว เตอร เป น เครื่ อ งมื อที่ มี กา รพัฒนา

ประสิทธิภาพการทํางานทั้งในดานความเร็วของการ

ประมวลผล และความเร็วในการรับสงขอมูลกับอุปกรณ

ภายนอกอยางตอเนื่อง จึงทําใหเปนที่นิยมนํามาใชในงาน

ดานตาง ๆ หลายดาน เชน การคํานวณ (Calculation) การ

ประมวลผลขอมูล (Data processing) และ การเชื่อมโยง

สัญญาณ (Interfacing) กับเครื่องมือเครื่องจักรในโรงงาน

อุตสาหกรรม และที่สําคัญคือการนํามาประยุกตใชกับ

เครื่องมือตรวจวิเคราะหทางวิทยาศาสตร จากคุณสมบัติ

ดังกลาวขางตน จึงมีแนวคิดที่จะนําคอมพิวเตอรมาใชงาน

รวมกับวงจรตรวจวัดรังสีที่ ไดทําการพัฒนาขึ้นเพื่อให

สามารถใชเปนเครื่องมือสํารวจรังสีแกมมาที่มีสมรรถนะ

และขีดความสามารถในการทํางานที่สูงขึ้น อันไดแก การ

ประมวลผลที่ มีประสิทธิภาพ  และมีความเร็วสูงทําให

สามารถแสดงคาขอมูลทางสถิติจากการวัดปริมาณรังสีได

แบบเรียลไทม (real-time) การเพิ่มโมดูล GPS (Global 

positioning system) เขากับระบบวัดรังสีเพื่อใหสามารถ

ระบุพิกัดของตําแหนงที่ทําการตรวจวัดบนแผนที่จากผู

ใหบริการแผนที่ออนไลนบนอินเตอรเน็ตได ระบบใชการ

เชื่อมโยงสัญญาณ และการเชื่อมตอขอมูลผานพอรต USB 

ซึ่งเปนพอรตมาตรฐานของคอมพิวเตอรยุคปจจุบัน พรอม

ทั้ ง ไ ด อ อกแบบ โปรแกรมสื่ อ สา รกั บ ผู ใ ช ผ านหน า

จอคอมพิวเตอรทําใหงายตอการใชงาน นอกจากนี้การ

พัฒนาอุปกรณตอพวงคอมพิวเตอรสําหรับการสํารวจรังสีที่

ระบุตําแหนงดวย GPS ยังออกแบบใหมีขนาดเล็ก

กระทัดรัด ราคาไมแพง และใชแหลงจายไฟฟาจากพอรต 

USB ทําใหไมตองใชแบตเตอรี่ภายนอก 

2. การพัฒนาอุปกรณตรวจวัดรังสี 

2.1 การออกแบบฮารดแวร 

โครงสรางหลักของอุปกรณสํารวจรังสีแกมมาที่

ระบุตําแหนงการตรวจวัดดวย GPS ที่ทําการพัฒนาขึ้น 

ประกอบดวย หัววัดรังสีชนิดไกเกอรมูลเลอร (Geiger 

mueller counter: GM) วงจรปรับแตงรูปสัญญาณพัลส 

(Signal conditioner circuit) จากหัววัด วงจรแหลง                  

จายไฟฟาแรงดันสูง (High voltage supply circuit) 

ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) โมดูล GPS และ

คอมพิวเตอรสวนบุคคล (Personal computer) ดังแสดง

แผนภาพการทํางานในรูปที่ 1 ซึ่งมีรายละเอียดการทํางาน

ของวงจรแตละสวนดังนี้ 

2.1.1 หัววัดรังสีแกมมา (Gamma detector) ที่ใช

งานวิจัยนี้เปนหัววัดชนิดไกเกอรมูลเลอร [1] ที่มีขนาดเล็ก

ของบริษัท LND รุน 714 ทํางานที่ไฟฟาแรงดันสูงในชวง

ตั้งแต 450 ถึง 650 โวลต โดยมีความไวตอรังสีแกมมา 

(Gamma sensitivity) เปน 1.5 cps/mR/hr 

2.1.2 วงจรแหลงจายไฟฟาแรงดันสูง  (High 

voltage supply circuit) แสดงดังรูปที่ 2 ทําหนาที่จาย

ไฟฟาแรงดันสูง เพื่อใชในการไบอัสใหหัววัดรังสีทํางาน ซึ่ง

วงจรแหลงจายไฟฟาแรงดันสูงในงานวิจัยนี้ถูกออกแบบ
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ใหมีอัตราส้ินเปลืองกําลังไฟฟาต่ํากวา 0.1 วัตต เพื่อให

สามารถใชกับแหลงจายไฟฟาแรงดัน 5 โวลตจากพอรต USB 

ของคอมพิวเตอรไดโดยไมโหลดกระแสของพอรต USB 

นอกจากนี้เพื่อใหงายตอการซอมบํารุงจึงไดออกแบบวงจร

ที่ไมซับซอน และเลือกใชวัสดุอุปกรณอิเล็กทรอนิกสที่มี

จําหนายในประเทศ ซึ่งวงจรประกอบดวยสวนที่สําคัญ             

3 สวน คือ วงจรกําเนิดสัญญาณพัลสรูปคล่ืนส่ีเหลี่ยมที่

สามารถปรับคาความถี่ไดตั้งแต 10 ถึง 80 กิโลเฮิรตซ             

วงจรบูสคอนเวอรเตอร (Boost converter circuit) และ

วงจรทวีแรงดัน (Voltage multiplier circuit) โดยวงจร

กําเนิดสัญญาณรูปคล่ืนส่ีเหลี่ยมอาศัยการทํางานของไอซี 

U1:C ซึ่งเปนไอซีแนนเกตชมิตทริกเกอร (NAND gate 

schmitt trigger) ทํางานรวมกับ R3 C13 และ P1 

สัญญาณรูปคล่ืนส่ีเหลี่ยมที่ไดนี้จะถูกสงไปยัง Q1 ซึ่งเปน

ทรานซิสเตอรชนิดมอสเฟต (MOSFET transistor) ที่อยู

ในสวนของวงจรบูสคอนเวอรเตอรผานทางไอซี U1:D ที่

ทําหนาที่ เปนบัฟเฟอรแบบกลับสัญญาณ  ( inverter 

buffer) และวงจรแบงแรงดันไฟฟาที่ประกอบดวย R7 

C12 และ R4 เมื่อ Q1 ทํางานจะทําใหมีแรงดันไฟฟาตก

ครอมที่เอาตพุตของวงจรบูสคอนเวอรเตอรเปน 50 โวลต 

ซึ่งแรงดันไฟฟาที่ไดนี้จะสงตอไปยังวงจรทวีแรงดันแบบ

ครึ่งคลื่นเพื่อทําหนาที่เพิ่มแรงดันไฟฟาใหสูงขึ้น และ

เหมาะสมกับการไบอัสหัววัดรังสีใหทํางานได 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1 แผนภาพอุปกรณวัดรังสีที่พัฒนารูปที่ 2 วงจรกําเนิดไฟฟาแรงดันสูง 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2 วงจรกําเนิดไฟฟาแรงดันสูง
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2.1.3 วงจรปรับแตงรูปสัญญาณพัลส (Pulse 

shaping) เนื่องจากสัญญาณที่ไดจากหัววัดรังสีมีลักษณะ

เปนสัญญาณเอ็กซโพเนนเชียลจึงทําใหไมสามารถนํา

สัญญาณนี้ไปปอนใหกับวงจรนับไดโดยตรง เพราะจะทํา

ใหเกิดการนับที่ ผิดพลาดไดงาย ดังนั้นจึงจําเปนตอง

ออกแบบวงจรปรับแตงสัญญาณเอ็กซโพเนนเชียลใหเปน

สัญญาณพัลสลอจิก (Pulse logic signal) ดวยวงจรโม

โนสเตเบิลอยางงาย (Half-monostable) ที่ประกอบดวย

การทํางานรวมกันของ C1 R6 U1:A และ U1:B แสดงดัง

รูปที่ 3 ซึ่งสัญญาณพัลสลอจิกที่ไดจากวงจรจะมีขนาด

ความกวางของสัญญาณพัลส (Pulse width) อยูที่ 50 

ไมโครวินาที ซึ่งเปนขนาดที่เหมาะสมกับอุปกรณวัดทาง

นิวเคลียรทั่วไป 

 
รูปที่ 3 วงจรปรับแตงรูปสัญญาณพัลส 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.1.4 วงจรนับสัญญาณพัลส  และเชื่ อมโยง

สัญญาณ (Counter and interfacing circuit) ไดทําการ

ออกแบบโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรของบริษัทไมโครชิป

เบอร 18F2550 ซึ่งวงจรในสวนนี้จะทําหนาที่ในการนับวัด

คาของปริมาณรังสีที่ไดผานกระบวนการตรวจวัดรังสี และ

ปรับแตงรูปสัญญาณพัลสมาแลว นอกจากนี้ยังทําหนาที่

ติดตอส่ือสารกับคอมพิวเตอร และโมดูล GPS เพื่อรับสง

ขอมูล และสัญญาณควบคุมการทํางานผานทางพอรต

อนุกรม USB และ RS-232C ตามลําดับ โดยที่ขอมูลของ

ปริมาณรังสี และสัญญาณควบคุมการทํางานจะถูกสง

จากไมโครคอนโทรลเลอรผานทางพอรต USB ของ

คอมพิวเตอรโดยตรง ขณะที่ขอมูลของพิกัดตําแหนงและ 

คําส่ังควบคุมของโมดูล GPS จะถูกสงเขาไปยัง

ไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อจัดรูปแบบขอมูลรหัส NMEA 

0183 (National marine electronics association 0183) 

พรอมทั้ งจัดจั งหวะช วง เวลาการรับส งขอ มูลตาม

โปรโตคอล  (Protocol) ที่ถูกกําหนดไวผานทางพอรต

อนุกรม RS-232C กอนจากนั้นก็จะสงไปยังคอมพิวเตอร

ผานทางพอรต USB เพื่อทําการประมวลผลขอมูล และ

แสดงผลขอมูลออกมาทางจอคอมพิวเตอรในรูปของกราฟ 

และตําแหนงบนแผนที่ ซึ่งวงจรนับสัญญาณ และรับคา

พิกัด GPS เชื่อมโยงขอมูลผานพอรต USB แสดงดังรูปที่  4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4 วงจรนับสัญญาณ และรับคาพิกัด GPS ที่ส่ือสารผานพอรต USB 
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2.1.5 โมดูล GPS ที่ ใชในงานวิจัยนี้ เปนโมดูล

ขนาดเล็ก และมีสมรรถนะการทํางานสูง รุน EM-406 ที่ใช

ชิปเซ็ต (Chipset) SiRF starIII ทําใหมีความแมนยําใน

การระบุพิกัด โดยมีความเคลื่อนไมเกิน 10 เมตร และ

สามารถรับสัญญาณจากดาวเทียมของระบบ GPS ได

พรอมกัน 20 ดวง ใชโปรโตคอลการรับสงขอมูลในรูปแบบ

มาตรฐาน NMEA-0183 ซึ่งโมดูล GPS นี้จะถูกควบคุม

การทํางานดวยไมโครคอนโทรลเลอรผานทางพอรต

อนุกรมแบบ RS-232C  

2.1.6 คอมพิวเตอรสวนบุคคล  คอมพิวเตอรที่

สามารถใชงานไดดีกับอุปกรณตอพวงที่ ไดทําการ

พัฒนาขึ้น ควรจะตองเปนระบบปฏิบัติการวินโดวเอ็กซพี 

(Window XP) ขึ้นไป โดยจําเปนตองมีพอรต USB สําหรับ

ติดตอกับวงจรสําหรับตรวจวัดรังสีอยางนอย 1 พอรต  

2.2 การออกแบบซอฟตแวร 

สวนของซอฟตแวรประกอบดวยโปรแกรมควบคุม

การทํางานของวงจรไมโครคอนโทรลเลอรสําหรับการ

ตรวจนับป ริมาณรัง สี  และส วนของซอฟตแวรบน

ระบบปฏิบัติการวินโดว ซึ่งมีหนาที่ และการทํางานดังนี้ 

2.2.1 โปรแกรมควบคุมการทํางานของวงจร

ไมโครคอนโทรลเลอรสําหรับการตรวจนับปริมาณรังสีได

ถูกพัฒนาขึ้นดวยโปรแกรมโปรตอนเบสิก (Proton basic) 

และถูกบรรจุลงบนไมโครคอนโทรลเลอร โดยมีหนาที่ใน

การนับสัญญาณพัลสจากกระบวนการตรวจวัดรังสีทุก ๆ 

1 วินาที จากนั้นจะทําการสงคาที่นับไดไปยังคอมพิวเตอร

ผานพอรต USB ที่มีลักษณะการทํางานแบบพอรตอนุกรม

เสมือน (Virtual COM port) ดวยไดรเวอรแบบ CDC [4] 

ซึ่ งในสวนของโปรแกรมทํางานโดยอาศัยหลักการ

อินเตอรรัพท (Interrupt) ทําใหมีประสิทธิภาพ และความ

รวดเร็วในการทํางานที่สูงขึ้น แบงออกเปน 2 สวนหลัก คือ 

สวนแรกใชไทมเมอรอินเตอรรัพท (Timer interrupt) ของ

ไมโครคอนโทรลเลอรสําหรับการตั้งคาเวลาในการนับรังสี 

และสวนที่สองเปนการใชการอินเตอรรัพทจากภายนอก 

(External interrupt) สําหรับการนับสัญญาณพัลสจาก

กระบวนการตรวจวั ด รั ง สี ผ านทางขา  INT0  ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร ซึ่งเมื่อสัญญาณที่ขานี้เกิดมีการ

เปล่ียนแปลงสถานะก็จะสงผลใหเกิดการอินเตอรรัพทขึ้น

ทําใหไมโครคอนโทรลเลอรสามารถประมวลผลการ

ทํางานไดทันที 

2.2.2 ซอฟตแวรบนระบบปฏิบั ติการวินโดว 

ภายใตชื่อ Nelabcu55 มีหนาที่ประมวลผล และติดตอกับ

ผูใชงาน ไดถูกพัฒนาขึ้นดวยโปรแกรม Microsoft visual 

basic [2,3] รวมกับ dotNET Framework4 ซึ่งโปรแกรม

ประกอบดวย สวนแสดงผลทางกราฟฟก สวนจัดการ

ขอมูลจากระบบวัดรังสี สวนตั้งเวลา และสวนจัดการ

ขอมูลพิกัดจากโมดูล GPS โดยสวนแสดงผลไดออกแบบ

การแสดงผลการวัดปริมาณรังสีทั้งที่ เปนแบบเชิงเลข 

(Digital) และแบบมิเตอรเข็ม (Analog meter) ซึ่งมิเตอร

เข็มชวยใหสังเกตการเปลี่ยนแปลงระดับอัตราการรับ

ปริมาณรังสีไดงาย ขณะที่การแสดงผลเชิงตัวเลขทําให

อานขอมูลไดแมนยํา นอกจากนี้ยังมีสวนแสดงผลเปน

เสนกราฟความสัมพันธระหวางขอมูลที่วัดไดเทียบกับ

เวลาที่ใชในการวัด และมีแถบเลือกตําแหนงการแสดงผล

ของกราฟในชวงเวลาตาง ๆ ได สําหรับสวนจัดการขอมูล

จากระบบวัดรังสีเปนสวนที่แสดงคาที่วัดได และคาทาง

สถิติจากขอมูลที่วัดได ในสวนตั้งเวลา (Timer) ใชสําหรับ

ตั้งเวลาการตรวจวัดรังสี โดยที่สามารถตั้งเวลาไดในหนวย

ชั่วโมง นาที และวินาที หรือเลือกเปนการวัดแบบตอเนื่อง

ก็ไดขึ้นอยูกับลักษณะการใชงาน ซึ่งลักษณะหนาตางของ

โปรแกรมแสดงดังในรูปที่ 5 สําหรับสวนจัดการขอมูลพิกัด

จาก GPS จะแสดงคาละติจูด และลองจิจูดของตําแหนง

เครื่องสํารวจรังสี และสามารถนําคาพิกัดเหลานี้ไปใชกับ

ระบบแผนที่ออนไลนของกูเกิล (Google maps) เพื่อ

แสดงตํ าแหน งบนแผนที่ ไดด วยการคลิกปุ ม  Map 

นอกจากนี้ยังมีทูลบาร (Toolbar) สําหรับฟงกชั่นการใช

งานอื่น เชน สรางไฟลใหม เปดไฟล และบันทึกขอมูล เปน

ตน ซึ่งลักษณะหนาตางของโปรแกรมแสดงไดดังรูปที่ 6 
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รูปที่ 5 ลักษณะหนาตางโปรแกรมบนจอคอมพิวเตอร 

 

 

 

 

 

รูปที่ 6 ลักษณะการแสดงตําแหนงบนแผนที่ 

สําหรับส วนประกอบของฮารดแวรทั้ งหมด

สามารถแสดงไดดังรูปที่ 7  ซึ่งประกอบดวย  หัววัดรังสี 

แผงวงจรตรวจวัดรังสีพรอมแหลงจายไฟฟาแรงดันสูง 

และโมดูล GPS ซึ่งจากรูปจะเห็นไดวามีรูปราง และขนาด

ที่เล็ก   เมื่อเทียบกับขนาดของเหรียญบาท หลังจากนํา

ฮารดแวรในสวนตาง ๆ มาประกอบลงกลองเขาดวยกัน 

และทดสอบการทํางานรวมกับ ซอฟตแวรที่ไดพัฒนาขึ้นก็

จะไดอุปกรณวัดรังสีแกมมาที่สามารถระบุตําแหนงการวัด

ดวย GPS ผานคอมพิวเตอรดังแสดงในรูปที่ 8 

 

 
 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

รูปที่ 7 ขนาดเปรียบเทียบของหัววัดรังสี แผงวงจร

ตรวจวัด และโมดูล GPS กับเหรียญบาท 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
รูปที่ 8 อุปกรณที่พัฒนาขึ้นทํางานรวมกับคอมพิวเตอร

เพื่อสํารวจรังสี 

3. การทดสอบสมรรถนะของเครื่องสํารวจรงัสี 

3.1 การทดสอบวงจรไฟฟาแรงดันสูง [5] 

เปนการทดสอบความสามารถในการจ าย

แรงดันไฟฟา และกระแสไฟฟาสูงสุดของแหลงจายไฟฟา

แรงดันสูง ตลอดจนสัญญาณรบกวน (Noise) และแรงดัน

กระเพื่อม (Ripple voltage)   ที่เกิดขึ้นที่เอาตพุตของ

วงจรแหลงจายไฟฟาแรงดันสูง โดยจัดระบบสําหรับการ

ทดสอบวงจรดังแสดงในรูปที่ 9  

โมดูล GPS 
หัววัดรังสี 

วงจรตรวจวัดและแหลงจายไฟฟาแรงดันสูง 

เหรียญบาท 
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 รูปที่ 9 การจัดระบบทดสอบวงจรไฟฟาแรงดันสูง 

ผลการทดสอบพบวาวงจรสามารถจายแรงดัน 

และกระแสไฟฟาสูงสุดได 480 โวลต และ 48 ไมโครแอมแปร

ตามลําดับ ซึ่งมีความเหมาะสมกับหัววัดรังสีที่นํามาใช

งาน สําหรับความถี่ที่ใชสําหรับขับวงจรบูสคอนเวอรเตอร 

คือ 40 กิโลเฮิรตซ   สวนผลการทดสอบสัญญาณรบกวน 

และแรงดันกระเพื่ อมที่ เกิดขึ้นที่ เอาตพุตของวงจร

แหลงจายไฟฟาแรงดันสูง ทั้งขณะไมมีโหลด และขณะตอ

โหลดสูงสุดที่ความตานทาน 10 เมกะโอหม พบวามีขนาด

ของแรงดันกระเพื่อมมีคาเปน 30  และ 35 มิลลิโวลต        

พีคทูพีค ตามลําดับ   ขณะที่สัญญาณรบกวนที่เกิดจาก 

การสวิตชของวงจรบูสคอนเวอรเตอรมีคาสูงสุดเปน 84 

มิลลิโวลตพีคทูพีค แสดงดังรูปที่ 10 และ รูปที่ 11 

 

 
รูปที่ 10 สัญญาณรบกวนและแรงดันกระเพื่อมขณะไมมี

โหลด 
 

 
รูปที่ 11 สัญญาณรบกวนและแรงดันกระเพื่อมขณะมี

โหลดสูงสุด 

3.2 การทดสอบการนับสัญญาณพัลส [6] 

การจัดระบบสําหรับการทดสอบการนับสัญญาณพัลส

แสดงดังรูปที่ 12 เปนการทดสอบระบบนับสัญญาณพัลส 

และการตั้งคาเวลานับสัญญาณพัลส เพื่อทดสอบหา

ขีดจํากัดของระบบดวยการนับสัญญาณพัลสลอจิกจาก

เครื่องกําเนิดรูปสัญญาณพัลสลอจิกจากความถี่ตั้งแต 0 

เฮิรตซ ถึง 10 กิโลเฮิรตซ เปรียบเทียบกับเครื่องมือนับ

ความถี่มาตรฐาน โดยแตละความถี่ที่ทําการทดสอบจะทํา

การนับ 5 ครั้งแลวนํามาหาคาเฉลี่ย ซึ่งผลทดสอบแสดง

เปนกราฟของความสัมพันธระหวางความถี่อินพุตที่อาน

ไดจากเครื่องมือนับความถี่มาตรฐาน และจํานวนนับของ

ระบบนับรังสีแสดงดังรูปที่ 13 
 

 

รูปที่ 12 การจัดระบบทดสอบวงจรนับสัญญาณ 
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รูปที่ 13 กราฟแสดงความสัมพันธระหวางคาความถี่

อางอิงกับจํานวนพัลสที่นับไดจากระบบที่พัฒนาขึ้น 
 

3.3 การทดสอบการวัดรังสี 
 

 

รูปที่ 14 การจัดระบบทดสอบการวัดรังสี 

การจัดระบบทดสอบดังแสดงในรูปที่ 14 เปนการ

ทดสอบการวัดอัตราการรับปริมาณรังสีพลังงาน 662 keV 

จากตนกําเนิดรังสีแกมมามาตรฐานซีเซียม-137 ความแรง

รังสี 71 mCi ในชวงทุก ๆ ระยะ 5 เซนติเมตรโดยเริ่มจาก

ระยะ 5 เซนติเมตรไปจนถึงระยะ 210 เซนติเมตร โดยใน

แตละระยะจะทําการวัดจํานวน 5 ครั้ง     แลวนํามาหา

คาเฉลี่ย จากนั้นนําคาที่ไดไปพลอตกราฟเปรียบเทียบกับ

คาอัตราการรับปริมาณรังสีตามระยะหางจากตนกําเนิด

รังสีที่ไดจากการคํานวณ ซึ่งผลของการทดสอบแสดงดัง

กราฟในรูปที่ 15 

 

 

 
 
รูปที่ 15 กราฟแสดงความสัมพันธระหวางคาอัตราการรับ

ปริมาณรังสีที่คํานวณไดกับคาที่วัดได 
 

4. สรุปผล 

การพัฒนาอุปกรณตอพวงคอมพิวเตอรสําหรับ

สํารวจรังสีแกมมาพบวาสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพทั้งในสวนของการวัดรังสี และการทํางาน

รวมกับคอมพิวเตอร และโมดูล GPS โดยสามารถนับ

สัญญาณพัลสไดในชวงตั้งแต 1 เฮิรตซถึง 10 กิโลเฮิรตซ 

โดยมีคาสัมประสิทธความเปนเชิงเสน ( 2R ) เปน 1 การ

ทํางานของระบบวัดรังสีแกมมาสามารถวัดคาอัตราการ

รับรังสี (mR/hr) ในชวง 0-2000 mR/hr ไดใกลเคียงกับ

คาที่ไดจากการคํานวณตามทฤษฏี โดยมีคาสัมประสิทธ

ความเปนเชิ ง เสน  ( 2R )  เปน  0 .9999 และมีความ

คลาดเคลื่อน 5.8 เปอรเซ็นต เนื่องจากหัววัดรังสีที่ใชมี

ขนาดเล็กทําใหประสิทธิภาพในการตรวจวัดรังสีลดลง 

สามารถแสดงผลตําแหนงพิกัดของอุปกรณขณะทําการ

ตรวจวัดรังสีไดงายดวยโปรแกรมแผนที่กูเกิล โดยมีคา

ความคลาดเคลื่อนของตําแหนงพิกัดนอยกวา 10 เมตร 

นอกจากนี้อุปกรณสําหรับวัดรังสีแกมมาที่พัฒนาขึ้น ยังมี

ประสิทธิภาพสูง ราคาถูก และที่สําคัญคือมีการใชงาน 

และการบํารุงรักษางาย 

5. กิตติกรรมประกาศ 

งานวิจัยนี้ไดรับทุนอุดหนุนการทําวิทยานิพนธ

สํ า ห รั บ นิ สิ ต จ า กบัณฑิ ต วิ ท ย า ลั ย  จุ ฬ า ล ง ก รณ

มหาวิทยาลัย  ขอขอบคุณศูนย เชี่ยวชาญนิวเคลียร

เทคโนโลยีสําหรับวิ เคราะห  และทดสอบวัสดุ  คณะ

วิศวกรรมศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย ที่เอื้อเฟอ

สถานที่ และอุปกรณสําหรับงานวิจัยนี้ และขอขอบคุณ

อาจารยเดโช ทองอราม และผูชวยศาสตราจารย อรรถพร 

ภัทรสุมันต  ที่ใหคําปรึกษาในงานวิจัย  และขอบคุณ

นางสาวณิชาพร วงศสิโรจนกุล และนายพลัง วัฒนพานิช

ที่ชวยตรวจทาน และแกไขบทความ 

 

 

ระยะหาง (cm) 

Cs‐137 



KKU ENGINEERING JOURNAL July-September 2013; 40(3)   425 
 

 

6. เอกสารอางอิง 

[1]  Knoll G F. Radiation detection and measurement. 

3rd ed. New York: John Wiley & Son; 1999. 

[2]  Jarasrujraveevorn S. Visual basic 2010 

handbook. Nonthaburi: IDC; 2011 (In Thai) 

[3]  Microsoft Developer network. [Online]. 

Available: http://msdn.microsoft.com/en-US/ 

2555 

[4]  Axelson, J. USB complete. 3rd ed. Madison : 

Lakeview research LLC; 2007 

[5]  Wangkan K. Development of an economical 

portable scaler using CPLD [Meng thesis]. 

Bangkok: Chulalongkorn University; 2009.  

(In Thai) 

[6]  Chobthumkit P. Development of a game boy 

based radiation survey meter. KKU Eng J. 

2012; 1:77-83 (In Thai) 


