
วิศวกรรมดาวเทียม 
 
1. บทนํา 

มนุษยมีความสนใจเรื่องของอวกาศมาเปนเวลาหลายพันป   เร่ิมตั้งแตการศึกษาดานอิทธิพลของดวงดาวที่มีตอชีวิตมนุษย โดยศาสตร
ดังกลาวถูกเรียกวาโหราศาสตร (Astrology) [1]   และในตอมาจึงไดมีการศึกษาที่เปนวิทยาศาสตรมากขึ้น โดยเปนการศึกษาเรื่องของดวงดาวในจักรวาล  
เชน ตําแหนงดวงดาวบนทองฟา  วงโคจรของวัตถุหรือดวงดาว เปนตน โดยศาสตรดังกลาวถูกเรียกวาดาราศาสตร (Astronomy) แมในระยะแรกจะมี
อิทธิพลทางศาสนาเขามาเกี่ยวของทําใหความเขาใจผิดพลาด ในกรณีของความเชื่อที่วาโลกเปนจุดศูนยกลางของจักรวาล แตจากผลการศึกษาในชวงเวลา
ตอมาทําใหความเขาใจเรื่องของจักรวาลมีความถูกตองขึ้น ในขณะเดียวกันมนุษยก็มีความไฝฝนที่จะเดินทางขึ้นสูอวกาศอยูตลอดมา แตมีขอจํากัดก็คือ
ยานพาหนะที่จะสามารถพามนุษยขึ้นสูอวกาศ จนกระทั่งนักคณิตศาสตรชาวรัสเซียชื่อ Konstantin Tsiolkovsky ไดตีพิมพผลงานการออกแบบจรวดในป 
ค.ศ.1903  วาดวยการเดินทางสูอวกาศตองใชเชื้อจรวดเพลิงเหลวและไดมีการศึกษาเรื่องจรวดเชื้อเพลิงเหลวนี้จนสามารถเดินทางขึ้นสูอวกาศไดเชนใน
ปจจุบัน 

ประวัติศาสตรการเขาสูอวกาศของมนุษยเร่ิมตนตั้งแตการสงดาวเทียมชื่อ Sputnik ของรัสซียขึ้นไปโคจรรอบโลกไดเปนดวงแรกเมื่อป ค.ศ.
1957 แมดาวเทียมดวงแรกจะมีความสามารถไมมากนักและมีเวลาโคจรรอบโลกเพียงสามเดือนกอนตกลงมา  แตก็เปนจุดเร่ิมตนของประวัติศาสตร
มนุษยในการเขาสูอวกาศ ดาวเทียมในเวลาตอมาไดมีการพัฒนาเทคโนโลยีที่สูงขึ้น และนํามาใชประโยชนอยางกวางขวาง  

ประเทศไทยเริ่มตนเขาสูกิจการดานอวกาศในเรื่องการใชประโยชน [2] นับตั้งแตป พ.ศ.2509 โดยเขาเปนสมาชิกขององคการ Intelsat เพื่อใช
เปนระบบโทรศัพทและสื่อสารขอมูลระหวางประเทศ ตอมาไดเขาเปนสมาชิกขององคการ Inmarsat เพื่อใหบริการสื่อสารแบบเคลื่อนที่ผานดาวเทียมทั้ง
บนบก บนน้ําและบนอากาศ   และตอมาประเทศไทยโดยกระทรวงคมนาคมไดใหสัมปทานบริษัทเอกชนเพื่อจัดหาดาวเทียมใหบริการดานการสื่อสาร
ในประเทศ และเมื่อมีชองสัญญาณเหลือก็สามารถใหบริการแกประเทศอื่นได โดยรูจักกันในชื่อของดาวเทียมไทยคม  จนถึงปจจุบันนี้มีการสงดาวเทียม
ไปแลว 5 ดวง โดยยังใหบริการอยู 4 ดวง  

ในการใชประโยชนดาวเทียมเพื่อการถายภาพ ประเทศไทยเริ่มใชดาวเทียมในการสํารวจทรัพยากรธรรมชาติตั้งแตป พ.ศ.2514 โดยรวมมือ
กับองคการ NASA ในโครงการ Earth Resource Technology Satellite (ERTS) ในการรับสัญญาณภาพถายจากดาวเทียม และตอมาไดขยายการรับ
สัญญาณภาพถายจากดาวเทียมของประเทศตางๆ เชน อินเดีย ฝร่ังเศส เปนตน 

ในดานการพัฒนาเทคโนโลยีดาวเทียมของไทยนั้น [3] เร่ิมตนจากโครงการถายทอดเทคโนโลยีของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร ดวยการ
สงอาจารยของมหาวิทยาลัยฯ 11 คน และวิศวกรของบริษัท ยูไนเต็ด คอมมิวนิเคชัน (UCOM) 1  คน  รับการถายทอดเทคโนโลยีโดยเรียนรูพื้นฐานการ
ออกแบบดาวเทียม การสรางและการ ทดสอบดาวเทียม จากมหาวิทยาลัยเซอรเรย  ประเทศอังกฤษ  เมื่อเดือนเมษายน 2539 และไดทําการสรางดาวเทียม
เพื่อใชงานจริงชื่อ TMSAT (Thai Micro-Satellite)  เสร็จสิ้นเมื่อเดือนเมษายน 2540 นับเปนดาวเทียมดวงแรกที่ออกแบบและสรางโดยคนไทย   

ดาวเทียม TMSAT ที่สรางขึ้นถูกปลอยเขาสูวงโคจรเมื่อวันที่ 10 กรกฎาคม พ.ศ.2541 ดวยจรวด Zenith-II จากฐานยิงเมือง Baikanur ประเทศ 
Kazakstan และดาวเทียมดวงนี้ไดัรับพระราชทานชื่อจากสมเด็จพระเจาอยูหัว  เมื่อเดือนตุลาคม พ.ศ.2541 วา “ไทพัฒ” ประโยชนของดาวเทียมดวงนี้เพือ่
การถายภาพ และการสื่อสารแบบ Store and Forward ในป พ.ศ.2546 กระทรวงวิทยาศาสตรไดดําเนินโครงการดาวเทียมขนาดเล็ก Thailand Earth 
Observation System (THEOS) เพื่อซื้อดาวเทียมสํารวจทรัพยากรธรรมชาติจากประเทศฝรั่งเศส มีกําหนดสงเขาสูวงโคจรในปลายป พ.ศ.2550  

นอกจากโครงการขางตนแลว กระทรวงเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสารไดเขารวมกับสาธารณรัฐประชาธิปไตยประชาชนจีนวิจัย
ระบบสื่อสารยาน Ka-Band ในโครงการ Small Multi-Mission Satellite (SMMS) ซึ่งคาดวาจะสงเขาสูวงโคจรในราวป พ.ศ.2551  

การที่ประเทศตางๆ พยายามพัฒนาเทคโนโลยีอวกาศก็เนื่องสามารถจะใชประโยชนจากอวกาศในดานตางๆ และในอวกาศมีทรัพยากรอยู
มาก แตทั้งนี้เปนที่ทราบกันดีวา  ในระยะยาวแลวหากพึ่งพาการซื้อเทคโนโลยีเพียงอยางเดียวก็จะทําใหไมสามารถแขงขันในการเขาสูอวกาศไดเนื่องจาก
ทุกระบบที่เกี่ยวของจะมีราคาแพงมาก อีกทั้งตองจัดซื้อจัดหาตลอดเวลา   ดังนั้นจําเปนตองพัฒนาเทคโนโลยีขึ้นเองเพื่อทําใหตนทุนลดลงเหลือเพียง
หนึ่งในสาม  ดังที่หลายประเทศ อาทิเชน จีน และ เกาหลีใต  ที่ไดดําเนินการพัฒนาเทคโนโลยีดานอวกาศขึ้นเองในหวงเวลา 10 ปที่ผานมา และ นํา
เทคโนโลยีดังกลาวสรางรายไดเขาสูประเทศเปนจํานวนมากในการสงดาวเทียม (จีน) และสรางดาวเทียม(เกาหลีใต) ใหกับประเทศตางๆ  

 
2. ระบบดาวเทียม (Satellite Systems) 

ระบบดาวเทียม [4] ประกอบดวยสวนใหญๆ (Segment) สองสวน คือ 
2.1 สวนภาคพื้นดนิ (Ground Segment) 



สวนนี้ทํางานอยูบนพื้นโลก หรือในชั้นบรรยากาศโลก มีหนาที่หลักในการสื่อสารและควบคุมการทํางานของดาวเทียม   สวนภาคพื้นดินนี้
อาจจะเปนสถานีขนาดใหญแบบอยูกับที่ หรือสถานีขนาดเล็กที่เคลื่อนที่ได รวมไปถึงอุปกรณตางๆ ที่ใชงานติดตอกับดาวเทียม เชนเครื่องรับ
โทรศัพทเคลื่อนที่ผานดาวเทียม หรือรถถายทอดสัญญาณโทรทัศนผานดาวเทียมเปนตน   นอกจากนี้แลวยังรวมถึงฐานสงจรวดปลอยดาวเทียม 
2.2 สวนอวกาศ (Space Segment) 

สวนนี้คือดาวเทียมที่ทํางานอยูในอวกาศ  ดาวเทียมจะถูกสรางขึ้นเพื่อวัตถุประสงคการใชงานที่ตางกันไป เชน ใชเพื่อการสื่อสาร หรือเพื่อ
ถายภาพทรัพยากรธรรมชาติ หรือเพื่อการนํารอง (Navigation) เปนตน แมวาดาวเทียมแตละดวงที่ถูกสรางขึ้นจะมีวัตถุประสงคที่แตกตางกัน ออกไป แต
เราสามารถแบงระบบออกไดเปนสององคประกอบ (Element) ไดแก 
 
2.2.1 ระบบบัส (Bus Systems) 

ระบบบัสเปนระบบที่จําเปนสําหรับการทํางานของดาวเทียมที่ดาวเทียมทุกดวงจะตองมี  เพื่อใหดาวเทียมสามารถทํางานไดตามฟงกชัน
พื้นฐาน อาทิเชน การสื่อสารติดตอกับสถานีภาคพื้นดิน  การควบคุมการทรงตัวและวงโคจรของดาวเทียม  การควบคุมอุณหภูมิภายในดาวเทียม  การ
จัดการขอมูลที่รับสงเชื่อมโยงกับระบบยอยตางๆ ภายในดาวเทียม เปนตน  โดยที่ดาวเทียมแตละดวงอาจจะมีระบบยอยไมครบทั้งหมด หรือเทคโนโลยทีี่
ใชอาจจะแตกตางกันก็ตาม  นอกจากนี้ บัสจะตองสนับสนุนการทํางานใหกับอุปกรณหรือระบบที่เปนเพยโหลดหรือระบบน้ําหนักบรรทุก 

ระบบยอย (Subsystem) ของระบบบัสไดแก ระบบพลังงาน (Power system) ระบบคอมพิวเตอร (Computer system) ระบบ TT&C 
(Telemetry & Telecommand) ระบบ ADCS (Attitude Determination and Control System) ระบบสื่อสาร (Communication System) เปนตน 
2.2.2 ระบบน้ําหนักบรรทุก (Payload System) 

ระบบน้ําหนักบรรทุกเปนระบบที่มีการทํางานเฉพาะตามวัตถุประสงคที่ดาวเทียมไดถูกออกแบบมา เชน ดาวเทียมสํารวจทรัพยากรธรรมชาติ
จะมีระบบกลองถายภาพ (Camera System) ดาวเทียมสื่อสารจะมีระบบสื่อสาร (Communication System) หรือดาวเทียมนํารองจะตองมีระบบนาฬิกา
อะตอมซีเซียม (Cesium Atomic Clock) เปนตน 

 
รูปที่ 1 ลําดับชั้นของระบบดาวเทียม 

 
การออกแบบแตละระบบยอยของสวนอวกาศจําเปนตองมีความเขาใจสภาพแวดลอมของการทํางานในอวกาศ  ซึ่งเปนสภาวะที่ไมมีอากาศ

และไมมีสนามแมเหล็กของโลกคอยปองกันอนุภาคที่วิ่งดวยความเร็วสูงมากระทําใหอุปกรณเสียหายได  ดังนั้นการออกแบบนี้จึงเปนการออกแบบใน
ระดับอุปกรณ (Component) ลําดับชั้นของระบบดาวเทียมแสดงในรูปที่ 1 
 
3. วงโคจร (Orbit) 

ในปจจุบันนี้จุดแบงระหวางชั้นบรรยากาศกับอวกาศไมมีการกําหนดไวอยางชัดเจน แม United Nations Office for Outer Space Affairs ได
จัดใหมีการลงนามในสนธิสัญญา (Treaty) ระหวางประเทศที่ระบุถึงสิทธิและหนาที่ของการดําเนินกิจกรรมในอวกาศก็ไมไดมีการกําหนดบริเวณอวกาศ
ไวใหชัดเจน [5][6] ดาวเทียมโคจรอยูที่ความสูงตางๆ กัน ขึ้นกับวัตถุประสงคการใชงาน และการที่ดาวเทียมอยูที่ความสูงตางกันนี้ยังทําให
สภาพแวดลอมแตกตางกันทําใหการออกแบบดาวเทียมมีขอที่ตองนํามาพิจารณาแตกตางกัน โคจรดาวเทียมซึ่งแบงตามความสูงไดเปน 3 แบบ มีดังนี้ 
3.1 วงโคจรระดับต่ํา (Low Earth Orbit, LEO) 

วงโคจรแบบนี้จะอยูระหวางชั้นบรรยากาศกับ Van Allen radiation ซึ่งไมมีการกําหนดความสูงที่แนนอน แตดาวเทียมที่อยูในวงโคจรนี้จะอยู
สูงจากผิวโลกต่ํากวา 2,000 กิโลเมตร ดาวเทียมในวงโคจรระดับต่ําที่มีการใชงานอยูในปจจุบันยังแบงออกเปนแบบเฉพาะดังนี้ 



3.1.1 วงโคจรผานขั้วโลก (Polar Orbit) 
ดาวเทียมในวงโคจรนี้จะมีการโคจรในระนาบที่ผานขั้วโลกเหนือและใต ซึ่งมีประโยชนมากสําหรับการถายภาพดวยดาวเทียม เนื่องจาก

ขณะที่ดาวเทียมโคจรจากขั้วโลกหนึ่งไปยังอีกขั้วโลกหนึ่งนั้น โลกก็จะหมุนรอบตัวเองดวย ทําใหดาวเทียมสามารถโคจรผานทุกพื้นที่ของโลกจึงมักใช
เปนวงโคจรสําหรับดาวเทียมถายภาพ  

 
รูปที่ 2  แสดงเสนทางโคจรใน 1 วันของดาวเทียมไทพัฒทีม่ีวงโคจรแบบสัมพันธกับดาวอาทิตย 

 
3.1.2 วงโคจรระนาบเอียง (Inclined Orbit) 
ดาวเทียมในวงโคจรนี้มีการโคจรในระนาบที่ทํามุมกับระนาบของเสนศูนยสูตรมากกวา 0 องศาไปจนถึง 180 องศา  แตไมรวมวงโคจรผานขั้วโลก ซึ่งจะ
ทําใหสามารถโคจรผานพื้นที่ตางๆ ไดเกือบครอบคลุมทั่วโลกเชนเดียวกับวงโคจรผานขั้วโลก  ถาระนาบการโคจรทํามุมกับระนาบเสนศูนยสูตรและ
สัมพันธกับความสงูแลวทําใหดาวเทียมผานบริเวณที่กําหนดเปนเวลาเดิมทุกครั้งจะเรียกวาวงโคจรสัมพันธกับดาวอาทิตย  (Sun Synchronous Orbit) ดัง
แสดงในรูปที่ 2 
3.2 วงโคจรระดับกลาง (Medium Earth Orbit, MEO) 

วงโคจรระดับกลางเปนวงโคจรของดาวเทียมที่มีความสูงอยูระหวางวงโคจรระดับต่ํา (LEO) และ วงโคจรคางฟา (GEO)   โดยวงโคจรของ
ดาวเทียมในระดับนี้จะมีระนาบวงโคจรที่เอียงทํามุมกับระนาบเสนผานศูนยกลางโลก   ดาวเทียมในวงโคจรนี้ไดแก ดาวเทียมสื่อสาร ดาวเทียมระบบนํา
รอง เปนตน 
3.3 วงโคจรคางฟา (Geostationary Orbit, GEO) 

วงโคจรคางฟาเปนวงโคจรเหนือเสนศูนยสูตร มีความสูง 35786.034 กิโลเมตรเหนือผิวโลก ไดแกดาวเทียมเพื่อการสื่อสาร และอุตุนิยมวิทยา   
เนื่องจากดาวเทียมในวงโคจรนี้มีประโยชนทางดานธุรกิจมาก   แตมีตําแหนงที่จํากัด   ดังนั้นเมื่อหมดอายุการใชงานแลวจะตองถูกขับดันใหไปอยูที่
ความสูงขึ้นไปอีก 300-400 กิโลเมตร เรียกบริเวณนี้วาวงโคจรสุสานดาวเทียม (Graveyard Orbit) 
 ดาวเทียมที่โคจรอยูรอบโลกจะมีตําแหนงที่อางอิงกับโลกเปลี่ยนไปตลอดเวลา  ดังนั้นสถานีภาคพื้นดินจําเปนจะตองทราบตําแหนงของ
ดาวเทียมเพื่อใหสามารถสื่อสารกับดาวเทียม  จึงมีการวิจัยเพื่อสรางแบบจําลองที่ใชคํานวณหาตําแหนงดาวเทียม  โดยแบงดาวเทียมออกเปนสองกลุม 
กลุมที่มีคาบเวลาโคจรรอบโลกนอยกวา 225 นาทีเรียกวากลุมดาวเทียมใกลโลก (Near-Earth Satellite) ใชแบบจําลอง SGP (Simplified General 
Perturbations), SGP4 หรือ SGP8  และกลุมดาวเทียมที่มีคาบเวลาโคจรมากกวา 225 นาทีเ รียกวากลุมดาวเทียมอวกาศสวนนอก (Deep Space Satellite) 
ใชแบบจําลอง SDP4 (Simplified Deep Perturbations 4) และ SDP8  โดยในปจจุบัน NORAD North American Aerospace Defense Command 
(NORAD)ไดติดตามวัตถุที่มนุษยสงขึ้นสูอวกาศและประกาศพารามิเตอร (Parameter) สําหรับแบบจําลอง SPG4 และ SDP4 เปนขอมูลสองบรรทัดใน
รูปแบบเรียกวา Two Line Element (TLE) Format ความหมายของขอมูลแตละคอลัมนอธิบายไวใน [7] ตัวอยางในรูปที่ 3 เปนขอมูลของดาวเทียมไทพัฒ  
TMSAT 

 1 25396U 98043C   07225.74731988 +.00000122 +00000-0 +71717-4 0 08858 
2 25396 098.4223 274.6600 0003507 051.3198 308.8309 14.23737884472474 

รูปที่ 3 พารามิเตอรในรูปแบบ Two Line Element สําหรับแบบจําลอง SPG4 ของดาวเทยีมไทพัฒ 
 
4. การออกแบบดาวเทียม 

ขั้นตอนการออกแบบดาวเทียมมีลําดบัดังนี้ 
4.1 กําหนดความตองการของระบบ (System Requirements) 



ในการออกแบบดาวเทียมสําหรับโครงการตางๆ จําเปนตองเร่ิมตนดวยการกําหนดความตองการเฉพาะของดาวเทียมดวงนั้นๆ เชนความ
ตองการในการครอบคลุมพื้นที่ใด   ความตองการดานคุณภาพของระบบถายภาพ เปนตน  นอกจากนี้จะตองระบุเงื่อนไขบังคับ (Constraint) เชน 
งบประมาณ ระยะเวลาการสรางและใชงาน หรือปจจัยอื่นที่มีผลกระทบทางดานสังคม เปนตน  
4.2 ออกแบบเชิงแนวคิด (Conceptual Design) 
 การออกแบบเชิงแนวคิดเปนการนําเอาผลจากการกําหนดความตองการของระบบในขอ 4.1 มาทําการออกแบบดาวเทียมในเชิงแนวคิดวาจะ
ประกอบดวยสวนใดบาง การออกแบบจะมีทั้งที่เปนระดับบน (Top Level) และระดับสวนยอย (Segment) โดยจะตองพิจารณาภาวะถวงดุล (Tradeoff) ที่
เกิดขึ้นระหวางสวนตางๆ รวมถึงจรวดที่จะใชสงดาวเทียม 
4.3 ออกแบบเบื้องตน (Preliminary Design) 

เมื่อไดผลการออกแบบเชิงแนวคิดแลวจะทําการออกแบบแตละระบบยอยในเบื้องตนทุกระบบ  โดยเร่ิมจากการกําหนดแผนภาพการ
เชื่อมโยงฟงกชันตางๆ ในดาวเทียม  กําหนดและแปลงความตองการแตละสวนใหเปนขอกําหนดเฉพาะทางฮารดแวร  และทําการศึกษาและปรับทาง
เทคนิคใหทุกสวนเขากันได สังเคราะหการออกแบบขั้นตนที่ออกแบบมาแลวกําหนดการเชื่อมตอระหวางสวนที่เหมาะสม เตรียมการจัดหาอุปกรณ วัสดุ
และแผนการทํางาน 
4.4 ออกแบบรายละเอียด (Detailed Design) 
 การออกแบบรายละเอียดเปนขั้นตอนการออกแบบที่สมบูรณตามที่กําหนด แผนการวิเคราะหทางโครงสรางและอุณหภูมิ   การสรางและการ
ประกอบ  การทดสอบดาวเทียม รวมถึงแผนการควบคุมดาวเทียมเมื่อเขาสูวงโคจรแลว 
 
5. ดาวเทียมไทพัฒ-2 

โครงการดาวเทียมไทพัฒ-2 เปนโครงการตอเนื่องจากโครงการไทพัฒ-1 วัตถุประสงคของโครงการก็เพื่อใหประเทศไทยมีดาวเทียมที่สราง
ขึ้นในประเทศไทยโดยคนไทย ดาวเทียมนี้จะมีเพยโหลด ที่สําคัญคือ เพยโหลดสําหรับการสื่อสารในยาน S-Band เพื่อทดสอบการสื่อสารแบบ 
Wideband CDMA ดวยความเร็ว 8 เมกกะบิทตอวินาที สําหรับใชเปนตนแบบสําหรับโครงการ Third Generation Mobile Satellite ความรูที่ไดจาก
โครงการนี้จะมีประโยชนในการสรางอุตสาหกรรมสําหรับอุปกรณ Ground Segment ของการสื่อสารดาวเทียมในอนาคต    เพยโหลดอีกระบบหนึ่งคือ
ระบบถายภาพแบบ Array CCD ความละเอียด 30 เมตร ในยานแสงสี แดง เขียว และใกลอินฟาเรด ซึ่งสามารถใชงานรวมกับภาพจากดาวเทียมไทพัฒ-1 
อยางมาก แผนภาพดาวเทียมไทพัฒ-2 แสดงในรูปที่ 4 
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รูปที่ 4 แผนภาพดาวเทียมไทพัฒ-2 

 



ถายภาพ เพื่อชวยในการจัดการทรัพยากรธรรมชาติ  แมวาจะสามารถซื้อภาพจากดาวเทียมที่ใหบริการเชิงธุรกิจ  แตก็จะถูกจํากัดในการจัดหาภาพถายเมื่อ
เกิดความจําเปน   นอกจากนี้อวกาศยังเปนบริเวณที่มนุษยชาติสามารถแสวงหาประโยชนไดรวมกันจึงยิ่งจําเปนที่ตองพัฒนาเทคโนโลยีขึ้นเองเพื่อให
ราคาถูกลง  ตนทุนในการพัฒนาดาวเทียมจะนอยกวาคร่ึงหนึ่งของดาวเทียมที่จัดซื้อ  นอกจากนี้ยังสามารถนําเอาเทคโนโลยีที่พัฒนาสําหรับดาวเทียมมา
ผลิตเปนอุตสาหกรรมที่มีประโยชนบนโลกได ประเทศไทยเองมีบุคคลากรที่มีความสามารถสรางดาวเทียมขึ้นในประเทศเองแตยังขาดการจัดการ และ
การสนับสนุนใหมีการพัฒนาเทคโนโลยีขึ้นในประเทศ ซึ่งงบประมาณนี้ไมสูงมาก อาจเริ่มตนจากการสรางดาวเทียมแบบ Engineering Model ซึ่งใช
อุปกรณที่ราคาไมแพง จากนั้นก็สรางดาวเทียมแบบ Qualification Model และ Flight Model ตามลําดับ โดยอาจเปนความรวมมือระหวางมหาวิทยาลัยที่
สนใจและมีความชํานาญในสาขาตางๆ กัน เพื่อเสริมความสําเร็จของโครงการ 
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