
ความรูทั่วไปเกี่ยวกับดาวเทียมสื่อสาร 
1.1 ประวัติความเปนมาของดาวเทียม 

ดาวเทยีม เปนววิัฒนาการที่มนุษยทีไ่ดประดิษฐขึน้มาใชประโยชนในดานการทหาร และไดพฒันามาใช
ทางดานการพยากรณอากาศ การคนหาทรพัยากรธรณแีละการสื่อสารที่จะกลาวถึงในที่นี้คือ ดาวเทียมส่ือสาร ที่
ใชในกิจการระบบโทรทัศน ( DTH : DIREC TO HOME ) 

ดาวเทียมสื่อสาร ดาวเทียมส่ือสารนั้น จะถูกสงขึ้นไปในชวงของอวกาศ เขาสูวงโคจรโดยมี 
ความหางจากพื้นโลกโดยประมาณ 35,786 KM. ซ่ึงความสูงในในระดับนี้จะเปนผลทําใหเกดิแรงดึงดูดระหวาง
โลก และดาวเทียม ในขณะที่โลกหมุนก็จะสงแรงเหวี่ยง ทําใหดาวเทยีมเกิดการโคจรรอบโลกตามการหมุนของ
โลก ซ่ึงถาเราอยูบนพื้นโลกก็จะเหน็ดาวเทียมอยูกับที่ ดาวเทยีมส่ือสารที่สงขึ้นไปครั้งแรกเมื่อป 2508 โดย
องคการโทรคมนาคมระหวางประเทศ ( INTERNATIONAL TELLECOMMUNICATIONS SATTELLITE 
ORGANIZATION ) หรือเรียกยอ ๆ วา INTELSAT หลังจากนั้น INTELSAT ก็ไดสงดาวเทียมในปตาง ๆ ตอไป
เร่ือย ๆ ผูริเริ่มใหแนวคดิการสื่อสารดาวเทียมคือ “ อาเธอร ซี คลารก ” ( Arthur C. Clarke ) นักเขียนนวนยิาย 
และสารคดีวิทยาศาสตรผูมีช่ือเสียงในปลายคริสตศตวรรษที่ 20 เขาไดสรางสรรคจินตนาการของการสื่อสาร
ดาวเทยีมใหเราไดรับรู ตั้งแตป ค.ศ. 1945 โดยเขียนบทความเรื่อง “ EXTRA TERRESTRIAL RELAYS ” 
ในนิตยสาร “ WIRELESS WORLD ” ฉบับเดือนตุลาคมป ค.ศ. 1945 ซึ่งบทความนัน้ไดกลาวถึง การเชื่อมระบบ
สัญญาณวิทยุจากมุมโลกหนึง่ไปยังอีกมุมโลกหนึ่งใหติดตอส่ือสารกันไดตลอด 24 ช่ัวโมง โดยใชสถานี
ถายทอดวิทยทุี่ลอยอยูในอวกาศเหนือพื้นโลกขึ้นไปประมาณ 35,786 กิโลเมตรจํานวน 3 สถานี ในวันที่ 4 
ตุลาคม ค.ศ. 1957 ขอคิดในบทความของ อาเธอร ซี คลารก เร่ิมเปนจริงขึ้นมา เมื่อสหภาพโซเวยีตรัสเซียไดสง
ดาวเทยีม “ สปุทนิก 1 ” ( SPUTNIK 1 ) ซ่ึงเปนดาวเทียมดวงแรกของโลกที่ขึ้นสูอวกาศไดสําเร็จและในเดือน
ตอมาไดสง “ สปุทนิก 2 ” ดาวเทียมดวงที่ 2 ขึ้นสูอวกาศโดยมีสุนัขช่ือ “ ไลกา ” ( LAIKA ) ขึ้นไปดวย และในป
ถัดมา เมื่อวันที่ 31 มกราคม 1958 สหรัฐอเมริกาก็สงดาวเทยีมชื่อ “ เอ็กซพลอเรล 1 ” ( EXPLORER 1 ) ขึ้นสู
อวกาศสําเร็จเปนประเทศที่ 2 หลังจากนั้นมาทั้งรัสเซีย และสหรัฐอเมริกา ตางก็สงดาวเทียมขึน้สูอวกาศอีกหลาย
ดวง แตดาวเทียมเหลานัน้เปนดาวเทียมเพื่อการสํารวจอวกาศทั้งส้ิน ตอมาเมื่อวันที่ 18 ธันวาคม ค.ศ. 1958 
สหรัฐอเมริกาไดสงดาวเทยีมเพื่อการสื่อสารดวงแรก มช่ืีอวา “ สกอร ” ( SCORE ) ขึ้นสูอวกาศ และไดบนัทึก
สัญญาณที่เปนคํากลาวอวยพร ของประธานาธิบดี “ ไอเซนฮารว ” เนื่องในเทศกาลคริสตมาสจากสถานี
ภาคพื้นดนิ แลวถายทอดสัญญาณมาสูชาวโลกนับเปนการสงสัญญาณวิทยุกระจายเสียงจากดาวเทียมมายังพื้น
โลกไดเปนครัง้แรก 

เมื่อในวนัที่ 20 สิงหาคม ค.ศ. 1964 ประเทศสมาชิกสหภาพโทรคมนาคมระหวางประเทศ ( ITU ) 
จํานวน 11 ประเทศรวมกันจัดตั้งองคการโทรคมนาคมทางดาวเทยีมระหวางประเทศหรือที่เรียกวา “อินเทล
แซท” (INTELSAT : INTERNATIONAL TELLECOMMUNICATIONS SATTELLITE ORGANIZATION ) 
ขึ้นที่กรุงวอชิงตัน ดี.ซี. สหรัฐอเมริกา โดยใหประเทศสมาชิกเขาถือหุนดําเนนิการใชดาวเทียมเพื่อกจิการ
โทรคมนาคมพานิชยแหงโลก INTELSAT ตั้งคณะกรรมการ INTERIM COMMUNICATIONS SATELLITE 



COMMITTEE ( ICSC ) เปนผูจัดการในธุรกิจตาง ๆ ตามนโยบายของ ICSC ไดแก การจัดสรางดาวเทยีมการ
ปลอยดาวเทยีมการกําหนดมาตรฐานสถานีภาคพื้นดินการกําหนดคาเชาใชชองสัญญาณดาวเทียม เปนตน 

ในวนัที่ 10 ตุลาคม ค.ศ. 1964 ไดมีการถายทอดโทรทัศนพิธีเปดงานกฬีาโอลิมปกครั้งที่ 18 จาก
กรุงโตเกียว ผานดาวเทียม “ SYNCOM III ” ไปสหรัฐอเมริกานับไดวาเปนการถายทอดสัญญาณโทรทัศนผาน
ดาวเทยีมครั้งแรกของโลก 

ในวนัที่ 6 เมษายน ค.ศ. 1965 COMSAT สงดาวเทียม “ TELSAT 1 ” ที่รูจักกนัดีในชื่อวา EARLY 
BIRD สงขึ้นไปเหนือมหาสมุทรแอตแลนติกนับไดวาเปนดาวเทียมเพื่อการสื่อสารเพื่อการพานชิยดวงแรกของ
โลกในระยะหลังมีหลายประเทศที่มีดาวเทยีมเปนของตวัเอง ( DOMSAT ) เพื่อใชในการสื่อสารภายในประเทศ 
เชน PALAPA ของอินโดนิเซีย SAKURA ของญี่ปุน COMSTAR ของอเมริกา THAICOM ของประเทศไทย แต
การสื่อสารระหวางประเทศยังใชดาวเทยีม INTELSAT เปนหลักในการสื่อสารอยูขอบขายของระบบการสื่อสาร
โดยผานดาวเทียม สามารถครอบคลุมพื้นที่ทั่วโลกโดยใชดาวเทยีม 3 ดวง ยิงขึ้นไปในโคจรอยูเหนือเสนศูนย
สูตร จากพื้นผิวโลกโดยมีระยะทางประมาณ 35,786 กม. ในตําแหนงที่ทํามุมซ่ึงกันและกัน 120 องศา โดย 
การโคจรพรอมไปกับโลก ดวยความเร็วเทากับเวลาที่โลกหมุนรอบตวัเอง ( SYNCHRONOUS ORBIT ) ดังนั้น
ตําแหนงดาวเทียมจะคงที่ตลอดเวลาเมื่อเปรียบเทียบกบัโลกโดยกําหนดให  

ดาวเทยีมดวงที่ 1 โคจรอยูเหนือ มหาสมทุรแอตแลนตกิที่จุดเสนรุงที ่335 องศาอี ใชติดตอระหวางทวีป
ยุโรป แอฟริกา และอเมริกา ไดแกดาวเทียม INTELSAT V ( F – 10 )  

ดาวเทยีมดวงที่ 2 โคจรอยูเหนือ มหาสมทุรแปซิฟก ที่จุดเสนรุงที่ 174 องศาอี  ใชติดตอระหวางทวีป   
เอเชีย ออสเตรเลีย และอเมรกิา ไดแกดาวเทียม INTELSAT V ( F – 3 )  

ดาวเทยีมดวงที่ 3 ไดโคจรอยูเหนือ มหาสมุทรอินเดีย ที่จุดเสนรุงที่ 60 องศาอี ใชติดตอในระหวางทวีป
เอเชีย ออสเตรเลีย และอเมรกิา ไดแก ดาวเทียม INTELSAT V - A ( F – 15 ) 

นอกจากนั้นเหนือมหาสมุทรแตละดาน ยงัมีดาวเทยีมสํารองอีก 1 - 2 ดวงไวสําหรับในกรณใีนกรณีที่
ดาวเทยีมดวงหลักเกิดขดัของไมสามารถใชงานตามปกตไิดในระบบสื่อสารดาวเทียม จะตองมสีถานีคมนาคม
ภาคพื้นดนิตั้งตามจุดตาง ๆ ตามพื้นโลก เพื่อเปนสถานีรับสงสัญญาณระหวางพืน้โลกกับดาวเทยีมโดยจะอยูหาง 
กันอยางมากทีสุ่ดเทากับ 12,000 กม. หรือ ประมาณ 1 ใน 3 ของพื้นโลก โดยสถานภีาคพื้นดนิจะติดตอสถานีอีก
แหงจะตองแลเห็นดาวเทยีมดวงเดยีวกัน ไมต่ํากวามุมเงย 5 องศา 



 
รูปท่ี 1.1 ระบบการสื่อสารผานดาวเทียม

 
1.2 ระบบการสื่อสารผานดาวเทียม
 ดาวเทยีมที่ใชกันอยูทีใ่ชกันอยูในปจจุบันนั้นมีดวยกัน 2 ชนิดคือ จําแนกตามวงโคจรที่ที่มันโคจรอยูดังนี ้
 1. ดาวเทียมทีอ่ยูในวงโคจรทั่วไป มีวงโคจรเปนรูปวงรมีีระนาบที่แนนอน ตําแหนงดาวเทยีมเมื่อเทียบกับ
โลกก็ไมแนนอน มักใชงานในดานการสํารวจภูมิอากาศ ภูมิประเทศ แหลงทรัพยากรธรณี และงานจารกรรมทาง
ทหาร 
 2. ดาวเทยีมคางฟา ( GEOSTATIONARY SATELLITE ) เปนดาวเทียมที่อยูกับที่เมื่อเทียบกับโลกมีวง
โคจรอยูในระนาบเดียวกนักบัเสนศูนยสูตร อยูสูงจากพืน้โลกประมาณ 35,786 กม. วงโคจรพิเศษนี้เรียกวา “ วง
โคจรคางฟา ” หรือ “ วงโคจรคลารก ” เพื่อเปนเกยีรตแิกนาย Arthur C. Clarke ผูคนพบวงโคจรนี้ วงจรคลารก 
เปนวงโคจรจรในระนาบเสนสูงศูนยสูตร ( EQUATOR ) ที่มีความสูงเปนระยะทีท่ําใหดาวเทยีมที่เคล่ือนที่ดวย
ความเร็วเชิงมมุ เทากันกับการหมุนของโลก แลวทําใหเกิดแรงเหวีย่งหนีศูนยกลางมีคาพอดีกับคาแรงดึงดูดของ
โลกพอดีเปนผลใหดาวเทยีมดูเหมือนคงอยูกับที่ ณ. ระดับความสูงนี้ ดาวเทยีมคางฟาสวนใหญใชในการสื่อสาร
ระหวางประเทศและภายในประเทศ เชน ดาวเทยีมอนุกรม อินเทลแซต ดาวเทียมปาลาปา ของประเทศ
อินโดนีเซีย และ ดาวเทยีมไทยคม ของประเทศไทย 
 ปจจุบันมีดาวเทียมคางฟาเปนรอย ๆ ดวงทีป่รากฎอยูในวงโคจรคลารก 
 

 
รูปท่ี 1.2 วงโคจรของดาวเทยีม

 
 



1.3 ประเภทของดาวเทียม 
 ดาวเทยีม คือ วัตถุที่เกดิจากการประดษิฐคิดคนโดยมันสมองของมนุษยซ่ึงมันสามารถจะลอยอยูในอวกาศ 
และโคจรรอบโลก หรือเคลื่อนไปยังจดุหมายปลายทางที่มนุษยตองการได โดยอาศัยกฎเกณฑทางวิทยาศาสตร
ตาง ๆ เชนแรงดึงดูดของโลก ซ่ึงทําใหดาวเทียมสามารถโคจรรอบโลกไดในลักษณะเดยีวกนักับที่ดวงจันทร
โคจรรอบโลก และโลกโคจรรอบดวงอาทิตย ดาวเทียมมมีากมายหลายประเภท และสามารถแบงประเภทการใช
งานได 11 ประเภท ดังนี ้
 1. ดาวเทยีมที่ใชในการสื่อสารแบบจุดตอจดุ เชน ดาวเทยีมปาลาปา ดาวเทียมไทยคม 
 2. ดาวเทยีมส่ือสารระหวางดาวเทยีม เชน ดาวเทยีม TDRS 
 3. ดาวเทยีมเพือ่การสื่อสารเคลื่อนที่บนบก ในน้ํา และในอากาศ เชน ดาวเทยีมอินมารแซต 
 4. ดาวเทยีมเพือ่การสื่อสารวิทยุกระจายเสยีง และวิทยุโทรศัพท เชน ดาวเทียมASTRA 
 5. ดาวเทยีมเพือ่การสํารวจโลก สํารวจทรัพยยากรธรรมชาติ เชน ดาวเทียม LANDSAT 
 6. ดาวเทยีมเพือ่การสํารวจอวกาศ เชน ดาวเทียม METEOR, ดาวเทียม EXPLORER 
 7. ดาวเทยีมเพือ่การพยากรณอากาศ เชน ดาวเทียม GMS ดาวเทยีม NOVA 6-9 
 8. ดาวเทยีมเพือ่การปฏิบัติในหวงอวกาศ เชน ดาวเทียม SPAS ดาวเทยีม SKYLAB 
 9. ดาวเทยีมเพือ่กิจการวิทยุสมัครเลน เชน ดาวเทยีม JAS-1 หรือ ดาวเทยีม FUJI 
 10. ดาวเทยีมเพื่อการกําหนดตําแหนง เชน ดาวเทียม NAVSTAR 
 11. ดาวเทยีมเพื่อการนํารองเรือ และ อากาศยาน เชนดาวเทียม TRANSIT  ดาวเทยีม COSMOS 
 

 
รูปท่ี 1.3 ตัวอยางวงโคจรของดาวเทียม

 
1.4 ยานความถึ่ในการสงสัญญาณ 

ดาวเทยีมที่ใชในการสื่อสารจะมีอุปกรณการรับ - สงคลื่นวิทยุ ภายในตัวดาวเทยีม และอาศัยทําหนาที่
ถายทอดทวนสัญญาณ ( REPEATER ) ไปยังสถานีภาคพื้นดินที่สงสัญญาณ และรับสัญญาณการสงสัญญาณ



ความถี่คล่ืนไมโครเวฟจากสถานีภาคพื้นดินที่สงสัญญาณขาขึ้น เราเรียก “ วาการเชื่อมโยงขาขึ้น ” ( Up-link ) 
ซ่ึงจานรับสัญญาณบนตัวดาวเทียม จะรับคลื่นสัญญาณขอมูลภาพ, เสียง, คอมพิวเตอรไวแลว ขยายใหมีความ
แรงของสัญญาณมากขึ้น แลวจึงสงลงมายังสถานีภาคพื้นดินตามตองการ ซ่ึงการสงสัญญาณจากดาวเทียมลง
มายังสถานีภาคพื้นดินเรยีกวา “ การเชื่อมโยงขาลง ” ( Down – link ) โดยความถี่คล่ืนไมโครเวฟขาขึ้นจะ
แตกตางกับความถี่ขาลงซึ่งเปนไปตามหลกัของระบบการถายทอดความถี่ และหลีกเลียงการรบกวนของ
สัญญาณ โดยความถี่ขาขึ้นจะสูงกวาความถี่ขาลงจากดาวเทียมเสมอ ซ่ึงการสงจะยากกวาการรับสัญญาณ 

 

 
รูปท่ี 1.4 การถายทอดทวนสญัญาณจากดาวเทียม 

 

 
รูปท่ี 1.5 แผนผังการสงและรับสัญญาณดาวเทียม 

 
1.5 อุปกรณรับ – สง สถานดีาวเทียมสําคญัประกอบดวย 

1. จานสายอากาศ ทําหนาทีแ่พรกระจายสญัญาณหรือรับสัญญาณดาวเทียม 
2. อุปกรณเครือ่งสงกําลังสูง ( HPA ) ทําหนาที่ขยายสัญญาณความถี่สูงสงไปยังดาวเทียม 
3. LNA อุปกรณที่ทําหนาที่ขยายสัญญาณทีม่ีอัตราการขยายสูง และมีสัญญาณรบกวนต่ํา 



1.6 ทรานสปอนเดอร (TRANSPONDER)  คือชองสัญญาณรับสงบนดาวเทยีมซ่ึงรับสัญญาณจากสถานี
ภาคพื้นดนิแลวขยายสัญญาณใหแรงขึ้น และสงกลับมายงัสถานีรับบนพื้นโลก โดยใชความถี่ขาขึ้น ( Up - link ) 
และความถี่ขาลง ( Down - link ) แตกตางกันในหนึ่งชองสัญญาณภาพจะมีความกวางของชองคลื่น 
(BANDWIDTH) 40 MHz ตอ 1 ทรานสปอนเดอร  

ทรานสปอนเดอรของดาวเทียมจะมี 2 แนว คือ “ V ( VERTICAL ) ” และ “ H  ( HORIZONTAL ) ”  
 

 
รูปท่ี 1.6 ชองสัญญาณภาพดาวเทียม

 
 

รูปท่ี 1.7 รูปความกวางของชองคลืน่สัญญาณภาพและเสียง
 

คล่ืนแมเหล็กที่สามารถทะลุช้ันบรรยากาศไอโนสเฟยรไดดีก็คือ “ ยานความถี่ไมโครเวฟ ” แตทวายาน
ความถี่ไมโครเวฟมหีลายชอง จึงตองพิจารณาถึงสมบัติการดูดกลืนของบบรรยากาศ และการลดทอนกําลังของ



สัญญาณ เนื่องจากระยะทางโดยแถบความถี่ที่นิยมใชกนัมากที่สุด ในการสื่อสารดานโทรทัศน คือ แถบความถี ่ 
C - BAND และ KU - BAND 
 
1.7 ระบบการสงสัญญาณมี 2 แบบ 

1. แบบ C - BAND จะสงคลื่นความถี่กลับมายังโลก อยูในชวงความถี่ 3.4 – 4.2 GHz แบบนี้จะมฟีุต ปร้ิ
นทกวางสามารถสงสัญญาณครอบคุมพื้นที่ไดหลายประเทศ 

ขอดี : การใชดาวเทยีมประเภทนี้ เหมาะที่จะใชในประเทศที่ใหญ ๆ เพราะสงดาวเทียมดวงเดยีว ก็
สามารถครอบคลุมพื้นที่ไดทัว่ประเทศ เชน สหรัฐ, รัสเซีย , จีน , อินโดนีเซีย 

ขอเสีย : เนื่องจากสงครอบคลุมพื้นที่กวางๆ ความเขมของสัญญาณจะต่ํา จึงตองใชจาน 4 - 10 ฟุต 
ขนาดใหญรับสัญญาณภาพจงึจะชัด 

 
รูปท่ี 1.8 รูปดาวเทียมแบบ C-BAND จะครอบคลุมพื้นที่กวาง

 
2. แบบ KU - BAND สงความถี่ 10 - 12 GHz สูงกวาความถี่ C – BAND สงสัญญาณที่จะครอบคลุม

พื้นที่ไดนอย จึงเหมาะสําหรับการสงสัญญาณเฉพาะภายในประเทศ เปนที่นิยมใชในประเทศสหรัฐอเมริกา ใน
ยุโรป และประเทศญี่ปุน 

ขอดี : ความเขมของสัญญาณสูงมากใชจานขนาดเล็กๆ 80 – 120 เซ็นติเมตรก็สามารถรับสัญญาณได
แลว เหมาะสําหรับสงสัญญาณภายในประเทศ เชน สัญญาณ CABLE TV ผานดาวเทียม DBS ( Direct Broadcast 
Satellite ) ความถี่ 11.7 –12.5 GHz ในระบบ 

ขอเสีย : ฟุตปริ้นทระบบ KU - BAND จะแคบสงเฉพาะจุดที่ตองการครอบคลุมพื้นที่ไดนอยทําใหเสีย
คาใชจายสูง ปญหาในการรับสัญญาณภาพเวลาเกดิฝนตกภาพไมมี สาเหตุเนื่องมาจากความถี่ของ KU - BAND 
จะสูงมาก เมื่อผานเมฆฝน 
 
 



 
รูปท่ี 1.9 รูปดาวเทียมแบบ KU-BAND พืน้ท่ีแคบแตความเขมของสัญญาณสูงมาก

 
1.8 ฟุตปริน้ท (FOOTPRINT) 

ฟุคปริ้นท ถาแปลตรง ๆ แปลวา “ รอยเทา ” แตความหมายของระบบ ดาวเทยีมมคีวามหมายวา “ ของ
เขตของบริเวณท่ีสัญญาณดาวเทียมครอบคลุมถึง ” 

 
รูปท่ี 10 รูปของขอบเขตของบริเวณท่ีสัญญาณดาวเทียมครอบคลุมถึง ( FOOTPRINT ) 

 
 ฟุตปริ้นท จะมีเสน เปนวงในสุดจะมีความเข็มของสัญญาณ (Effective Isotropic Radiated Power ) สูง
ที่สุด หมายความวาถาใชจานรับสัญญาณดาวเทียม จานทีใ่ชก็มีขนาดเล็ก สัญญาณจะออนลงตามลําดับ   ในชั้นที ่
2 - 3 และ 4 ซ่ึงขนาดของจานรับสัญญาณก็ตองมีขนาดใหญขึ้นตามไปดวย ดาวเทียมแตละดวงนั้นจะมีพื้นที่
ครอบคลุมแตกตางกันไป 
 
 
 
 
 



 
รูปท่ี 11 แสดงกราฟทางแนวตั้งบอกขนาดของดาวเทียม

 
กราฟทางแนวตั้งบอกขนาดของดาวเทยีม มีหนวยเปนเมตร กราฟทางแนวนอน EIRP ( EFFECTIVE 

ISOTROPIC RADIATED POWER ) แสดงถึงกําลังสงสัญญาณของรัศมีจากใจกลาง มีประสิทธิภาพเทาไรใน
แตละพื้นที่มหีนวยเปน dBW ( Decibel Watt ) ถาความแรงของสัญญาณมีคา EIRP 25 dB ขนาดของหนาจาน
จะตองมีขนาดไมนอยกวา 4 เมตร ซ่ึงจะทําใหสัญญาณภาพที่รับไดคมชดั แตถาหากใชจานที่มีขนาดเล็กกวานี้ไป
รับ ก็สามารถรับได แตสัญญาณที่รับไดจะเปนเมด็ หรือขีดดํา ๆ รบกวน ( ถาเปนระบบ ANALOGUE ) ดังรูปที่ 
1.12  

 
รูปท่ี 1.12 แสดงถึงรปูสัญญาณ ระบบ ANALOGUE

 
 ในระบบ ANALOGUE สัญญาณที่รับดวยจานขนาดไมเพียงพอ ทําใหภาพเปนเม็ด หรือขีดดํา ๆ 
ขวางทางแนวนอน 
 
 
 



 
รูปท่ี 13 แสดงถึงรูปสัญญาณ ระบบ DIGITAL

 
แตถาเปนระบบ DIGITAL ขนาดของจานไมเพียงพอ ภาพจะเปนโมเสครูปสี่เหล่ียมในบางครั้งรูปและ

เสียงจะหยดุเปนชวง ๆ 
 

การที่มีอาการดังกลาวขางตนทั้งระบบ ANALOGUE และ DIGITAL อาจจะเกดิขึ้นไดในกรณีดงันี ้
1 ) หนาจานปรับไมตรงทิศทาง 
2 ) ประสิทธิภาพของจานต่ําไป 
3 ) ปรับตําแหนง LNB ไมถูกตอง 
4 ) จูนความถี่ไมตรงหรือคา SR ไมถูกตอง 
5 ) สายนําสัญญาณไมดีเปนตน 
ตอไปจะกลาวถึงฟุตปริ้นท ( FOOTPRINT ) และคา EIRP ของดาวเทยีมแตละดวงขอยกตวัอยางฟตุปริ้นท

ของดาวเทยีม ASIASAT 1 105.5 องศาE ดาวเทยีมดวงนี้มีการแบงฟตุปริ้นทออกเปน 2 บีม และแยกเปน 2 ขัว้ 
คือ คล่ืน V และ H ขั้วทาง H จะอยูทางเหนือ Northen Footprint และขั้ว V จะอยูทางใต Southen Footprint 
Northen Footprint จะมีพื้นที่ครอบคลุมถึงเพียงทางดานเหนือ ( แตปจจุบันพื้นที่ครอบคลุมลงมาทางดานใต ซ่ึง
สามารถที่จะใชจานขนาดไมเกิน 2 เมตรก็รับชัดแลว ) คาของ EIRP จะอยูเสนนอกสุด ประมาณ 28 dB ซ่ึง
จะตองใชจานขนาดใหญมาก แตในขณะเดียวกัน Sothen Footprint EIRP อยูกลางของประเทศไทยและอกีดาน
อยู 
ดานตะวันออกกลางคาขิง EIRP เทากับ 37 dB ซ่ึงถือวาแรงมากในระบบการสง C - BAND จานที่ใชรับไมเกิน 
1.5 – 2.0 M ก็สามารถรับไดคมชัดจากทีก่ลาวมานั้นจะเห็นไดวา คา EIRP ที่ใหมาจะเห็นไดวา C - BAND คา
ต่ําสุด 21 – 38 dBW ถาคาต่ํากวานีก้็คงตองใชจานใหญมากไปรับ เหมือนเมื่อสมัยกอนที่ชอง 3 - 9 ไปเชา
ดาวเทยีม Intelsat คา EIRP ที่ครอบคลุมถึงไทยต่ํามาก จึงจําเปนตองใชจานขนาดใหญมาก ๆ สวนเกณฑสูงสุด
จะสูงไมเกนิ 40 dBW ซ่ึงไมสามารถที่จะทําได เพราะเปนขอตกลงระหวางประเทศ C - BAND ครอบคลุมพื้นที่
ไดกวาง 
จะทําใหสัญญาณเกดิการรบกวนกันได สวน KU - BAND ครอบคลุมพื้นที่แคบ คา EIRP สูงสุดถึง 55 dBW ซ่ึง



ทําใหจานมีขนาดเล็กลงมากจากทีก่ลาวมานั้นจะเหน็ไดวาคาของ EIRP นั้นจะเปนตัวกําหนดความกวาง 
ของหนาจาน ถาคา EIRP สูง 37 - 38 dBW จานจะมีขนาด 1.5 – 2.0 เมตร เทานั้น  
 
2. ตําแหนงดาวเทียมและพืน้ที่ติดตั้ง 
2.1 ตําแหนงของดาวเทียม 

 
รูปท่ี 14 แสดงตําแหนงของดาวเทียม

การที่เราจะตดิตั้งจานดาวเทียมไดจะตองรูตําแหนงของดาวเทียมวาอยูตําแหนงไหน ดาวเทียมทกุดวงจะ
แขวนอยูที่เสนศูนยสูตร (เสนแบงระหวางซีกโลกเหนอืและใต) และดาวเทียมแตละดวงจะมีตําแหนงเปนของ
ตัวเองโดยใชเสนแขวง (LONGTITUDE) เปนตัวกําหนดตําแหนง ดังนั้นชื่อของดาวเทียมจะมีตวัเลขตอทายดวย
เสมอ เชน THAICOM 78.5 °E 78.5 หมายถึง เสนแวงที่ 78.5    ํE หมายถึง ซีกโลกดานตะวันออก 
 

 
รูปท่ี 15 ตําแหนงของดาวเทยีมตามแนวเสนแวง

2.2 การกําหนดพื้นท่ีในการติดตัง้ 
เมื่อเรารูวาดาวเทียมทุกดวงอยูที่เสนศูนยสูตรและประเทศไทยอยุซีกโลกทางดานเหนอื การติดตั้งจาน

จะตองหนัหนาจานไปทางทศิใต สวนจะหันหนาไปทางทิศตะวนัออก หรือตะวนัตกนั้นก็ขึ้นอยูกับตําแหนงที่



ติดตั้งกับตําแหนงของดาวเทียมสมมุติวาเราตองการติตั้งจานที่กรุงเทพฯตําแหนงทีก่รุงเทพฯอยูที ่13.5 เสนแวงที่ 
100 ถาเราตองการรับดาวเทียมไทยคมจะตองหันหนาจานไปทางขวา (ถาเราหันหนาไปทางทศิใต) เพราะ

ดาวเทยีมไทยคมอยูที่เสนแวง 78.5  ํE หรือในขณะเดยีวกนัเราตองการรับสัญญาณจากดาวเทยีม APSTAR 134  ํE 
เราจะตองหนัหนาจานไปทางซาย แตถาเราตองการรับ ASIA 2 100.5  ํE เราแทบจะไมตองหมนุจานเลย เพราะ
ตําแหนงของเสนแวงอยูที่ 100.5 °E ซ่ึงตรงพอด ี
 

รูปท่ี 16 แสดงตําแหนงของประเทศไทยตามแนวเสนรุงเสนแวง
 

การติดตั้งจานที่จังหวดันราธวิาส กับการตดิตั้งจานที่จังหวัดเชยีงราย ยอมที่จะมีมุมกมเงยที่แตกตางกัน 
เพราะวาทีจ่ังหวัดนราธิวาสอยูใกลเสนศนูยสูตร จานก็จะกมมากกวามมุกมเงยหรือมุมซายขวาในแตละตําแหนง 
หรือพื้นที่กย็ังไมเทากัน ขึ้นอยูกับดาวเทยีมกับพื้นที่ดังนัน้เพื่อใหงายตอการหามุมกมเงย  (ELEVATION) 
 

 
รูปท่ี 16 แสดงถึงมุมกมเงยของจานรับสัญญาณในพื้นท่ีตางกนั

 
2.3 การคํานวณมุมกมงย ( EL ) และ มุมสาย ( AZ ) 

EL = tan-1  
A2 = tan-1  



EL = ELEVATION มุมกมเงย 
AZ = AZIMUTH มุมสาย 
? = LATITUDE เสนรุงของสถานี 
? = LONGTITUDE เสนแวงของดาวเทยีมลบดวยเสนแวงของสถานี 
R = รัศมีของโลก 6,370 ก.ม. 
H = ระยะความสูงของดาวเทียม 35,680 ก.ม. 

 

 
รูปท่ี 17 เข็มทิศมีความสําคญัมากในการตดิตัง้จานรับสญัญาณดางเทยีม

 
เข็มทิศมีความสําคัญมากในการติดตั้งจานรับสัญญาณดาวเทียม เพื่อที่จะไดกําหนดทิศทางและมุมที่จะ

หันหนาจานไดอยางถูกตองตามที่ไดคํานวนไว  
2.4 วิธีการใชเข็มทิศสําหรับงานติดตั้ง 

1.ใหเราจับเขม็ทิศโดยการใชมือซายถือเข็มทิศแลวหนัเลข “0” ใหอยูทางดานตัวเรา ตรงขามจะเปนเลข 
“180” จากนัน้ใหเราหันหนาไปทางทิศใตโดยเข็มจะชีร้ะหวางเหนือและใต โดยตวัเลขของเข็มทิศที่จะชี้จะตอง
ขามระหวาง “0” และ “180” ตามรูปที่ 18 
 

 
รูปท่ี 18 การใชเข็มทิศในการกําหนดทิศทางของหนาจาน

 



เมื่อไดทิศเหนอืและใตแนนอนแลว ใหตีเสนเหนือใตลงไปที่ตําแหนงที่ตองการติดตัง้ และตีอีกเสนทํา
มุม 90° เปนเสน “ E ” กับ “ W ” จากนัน้ใหใสตัวเลข 90 ไวที่ E , 180 ที่ S และ 270 ที่ W ตอมาใหตีเสนเปนครึ่ง
วงกลมจาก E และ W ตามรูปที่ 18 การที่ตําแหนงตาง ๆ มีตัวเลขกํากับไวทําใหงายในการติดตั้งหรือในการหา
ตําแหนงของดาวเทียมยกตวัอยาง เชน มุม AZ (สาย) ที่คํานวณไดจากสูตรดาวเทียมไทยคม 78.5  ํE ตําแหนงที่
ติดตั้งกรุงเทพฯ มุม AZ อยูที่ 239 หนาจานจะตองหันไปที่ตําแหนงนั้นจึงจะรบัสัญญาณไดพอดี วิธีการหา
ตําแหนง 239 มีดังนี้ เอา 180 + 270 แลวหารดวย 2 = 225 คร่ึงหนึ่งระหวาง 180 และ 270 ก็คือ “225” ใหเราขดี
แบงทั้ง 2ใหเทากันตามรูป ดังนั้น 239 จะอยูคอนไปทาง 270 เล็กนอย เมื่อเราติดตั้งก็ใหหันหนาจานไปทางนัน้  
จะทําใหรับสัญญาณไดโดยไมหลงทิศสวนการใชเข็มทศิสําหรับจาน MOVE นัน้ไมตองกําหนดตัวเลขเหมอืน
การติดตั้งจาน FIX เพราะจาน MOVE จะใชทิศใตเปนหลัก โดยไมตองกําหนดมุม A การใชเข็มทิศสําหรับผูที่
เร่ิมติดตั้งใหมๆ มีความจําเปนมากเพราะสูตรที่คํานวณไวในหนังสือจะตองอางอิงถึงอุปกรณเหลานี้เสมอเพื่องาย
ตอความเขาใจเครื่องมืออีกชนิดหนึ่งที่ตองทําความเขาใจก็คือ “เครื่องวัดมุม (Angle)” จะใชประกอบในการ
ติดตั้ง เพื่อทําการวัดมุมกมเงย EL เมื่อเราคํานวณไดจากสูตรวามีมุม EL เทาไรก็จะใชเครื่องวัดนี้ไปจับติดตั้งไว
ในตําแหนงมมุที่ตองการ และทําการปรับมุม EL กมลงหรือเงยขึ้นใหไดตามองศาทีต่องการ 
 

 
รูปท่ี 19 แสดงรูปของเครื่องมือท่ีใชในการวัดมุม ( Angle )

2.5 ขอควรระวังในการใชเขม็ทิศและตัววัดมุม 
1. ตองระวังไมใหเครื่องมือทั่ง 2 ชนิดนี้ตกเปนอันขาด เพราะจะทําใหการวัดผิดพลาดได 
2. หามนําเครือ่งมือทั้ง 2 ชนิดนี้เก็บไวในที่เดียวกัน เพราะจะทําใหใหเข็มทิศเสีย สาเหตุมาจากเครื่องวัดมุม

ดานหนึง่เปนแมเหล็กที่มีสนามแมเหล็กสูง สวนที่เข็มทิศจะมีสนามแมเหล็กชนิดทีม่ีขั้ว NS เมื่ออยูใกล ๆ กัน
อาจจะทําใหสนามแมเหล็กของเข็มทิศเปลี่ยนแปลงได 

3. เครื่องวัดมมุกอนmuj0tใชจะตองมีการปรับตั้งใหไดมุมฉากที่ถูกตองเสียกอนที่จะทําการวดัจรงิ 
 
3. อุปกรณในการรับสัญญาณดาวเทียม 
3.1 จานรับสัญญาณดาวเทียม 
จานรับสัญญาณดาวเทียมมีอยูหลายแบบดวยกัน เชน 



- จานรับสงขอมูล VSAT 
- จานรับสัญญาณของ UBC ซ่ึงมีขนาดเล็ก ใชในยาน ความถี่ KU - BAND 
- จานรับสัญญาณแบบพาราโบลิก 

การทํางานของจานรับสัญญาณ 
สัญญาณดาวเทียมอยูหางจากพื้นโลกประมาณ 35,786 ก.ม. การใชสายอากาศแบบยากิธรรมดาไปรับ

สัญญาณไมสามารถจะรับได เพราะสัญญาณออนมากลักษณะของจานรับสัญญาณดาวเทียม 
 

 
 

รูปท่ี 20 แสดงรูปแบบของจานรับสัญญาณทั้งแบบทึบและโปรงและสายอากาศแบบยากิ
 
ลักษณะของจาน 

จานรับสัญญาณแบบตะแกรงโปรงจะเปนที่นิยมมากกวาแบบที่มีตะแกรงทึบเพราะเนือ่งมาจาก 
1.ใชวัสดุนอยกวาทําใหมีน้ําหนักที่เบา 
2.ไมตานลมเมือ่เกิดพาย ุ
3.มีความสวยงามกวา 

 



 
รูปท่ี 21 แสดงลักษณะพิเศษของจานรับสญัญาณดาวเทียมแบบโปรง

ความเขาใจเกีย่วกับเรื่องจานแบบทึบ และแบบโปรงของคนทั่วไปยังไมถูกตอง คือ จานแบบทึบจะมี
เกณฑการขยายมากกวาแบบโปรง เพราะจานแบบโปรงสัญญาณจะรั่วไดซ่ึงก็มีสวนถูกอยูบางถาตะแกรงทีน่ํามา
ผลิตมีขนาดใหญเกินไปคือมีความกวางของรูตะแกรงมากกวา ?/16 ของความถี่จึงไดมีการออกแบบจานสะทอน
แบบ“พาราโบลิก” เพื่อมาทําหนาที่ในการรบัสัญญาณแทนสายอากาศแบบยาก ิ

หลักการทํางานของจานรับสัญญาณดาวเทียมมี ดังนี ้ สวนโคงของจานทําใหสัญญาณที่มาจากทางตรง
เกิดการหักเห มุมตกกระทบเทากับมุมสะทอนทําใหสัญญาณมารวมกนัที่จุดเดียวเกดิอัตราการขยาย “ GAIN ” 
สัญญาณตรงจุด FOCOS (S) จะมีความเขมสูง ถา DIAMETER (D)ของจานมีขนาดใหญมากอัตราความเขมของ
สัญญาณตรงจุด F ก็จะมีสูงมากตามไปดวย ตรงขามถาคา D นอยความเขมของตําแหนง F ก็นอยตาม 
 

 
รูปท่ี 22 แสดงถึงหลักการการทํางานของจานดาวเทียม

 
วัสดุท่ีนํามาผลิตจานดาวเทยีม 

วัสดุที่นํามาผลิตจานดาวเทยีมสวนใหญจะใชอลูมิเนยีมสาเหตุที่นิยมใชอลูมิเนียมมากกวาเหล็กเพราะ 
1. เหล็กมีการดูดซับสัญญาณแมเหล็กไฟฟาทําใหคาสัมประสิทธิ์ของจานลดลง 
2. อลูมิเนียมมนี้ําหนกัที่เบา 
3. อลูมิเนียมมีความทนทานมากกวาเหลก็ (ไมเกิดสนมิ) ซ่ึงหมายความวาถารูของตะแกรงนั้นมขีนาด

กวางไมเกินทีก่ําหนด สัญญาณก็จะไมมกีารสูญเสีย ดังนั้นผูผลิตสวนใหญจึงตองคํานวณใหเหมาะสมกับยาน



ความถี่มี่ใชงานเพื่อใหจานมปีระสิทธิภาพในการรับด ี มิเชนนัน้ลูกคาก็จะไมซ้ือคนทั่วไปกย็งัมีความสงสัยวา
จานแบบ C - BAND จะใชรับความถี่ยาน KU - BAND ไดหรือคําตอบคือได 100% ถึงใชรูตะแกรงที่ใหญก็ตาม 
คําถามที่สงสัยคือวาทําไมถึงรับไดสัญญาณไมสูญเสียไป หรือสัญญาณเกิดการสูญเสียแนนอนแตก็สามารถ
ชดเชยดวยขนาดจานดาวเทยีมที่ใหญ ประกอบกับความเขมของจาน KU-BAND มีคามากกวาทําใหการรับ 
ดีกวา ๆ ใชจานของ KU-BAND รับเสียดวยซํ้า ซ่ึงเราสามารถทดลองดวยการใชจาน C - BAND แบบโปรงไป
ติดตั้งรับสัญญาณเปรียบเทยีบกับจานของ KU - BAND ใขณะที่ฝนตกภาพของจาน KU - BAND จะหายแตภาพ
ของจานแบบ C - BAND มีปกติ 
 
การออกแบบจานรับสัญญาณดาวเทียม 

การออกแบบจานรับสัญญาณดาวเทียมจะออกแบบ จานดวยการคํานวนจานสูตรทางคณิตศาสตร ดังนี ้
สูตร F = D 2/16h  

โดย F = จุดรวมสัญญาณวาสะทอนจากหนาจานไปยังตําแหนงเดียวกัน โดยมีจดุวดัระยะจากทองจาน
ถึง จุด F (Focus) 

D = เสนผาศูนยกลางของจาน Diameter 
h = คาความลึกของทองจานถึงปากขอบของจาน Depth 

 
รูปท่ี 23 แสดงการแทนคาสมาการในสูตรกบัลักษณะจานรับสัญญาณคา F/D RATIO

 
คา F/D RATIO คืออัตราสวนระหวาง Focus กับ Diameter ถาคา F/D นอยหนาจานจะมีความลึก (h คา

มาก) 

 
รูปท่ี 24 แสดงผลที่ไดของสดัสวนระหวาง Focus กับ Diameter ท่ีตางกัน

 



จะเห็นไดวาคา F/D มากระยะ focus จะสูงแตคา F/D นอยระยะของ F จะอยูต่ํา จานที่มีคา F/D มากจะมี
แกนสูง ซ่ึงผูผลิตสวนใหญจะนิยมใช F/D อยูในชวง 0.38 – 0.40 

 
วิธีหาคา F/D ทําไดดงันี้  

หากคา F = 82.2 และ D = 213 จะไดคา F/D เทากับ 8.2 / 213 = 0.386 เปนตน 
คา F/D ที่คํานวณไดจะนําไปใชประโยชนในการตดิตั้ง LNB ใหไดระยะที่ถูกตอง โดย LNB ทุกตัวจะ

บอกคา F/D มาใหที่ดานขางของ LNB เมื่อรูคา F/D ของจานแลวใหทําการติดตั้งคา F/D เทาที่จานกําหนดมา 
(ตามรูปที่ 25 ) 

 
รูปท่ี 25 แสดงถึงคา F/D ของ LNB ซ่ึงใช คา F/D = 0.40 

 
การหาอัตราเกนการขยายสญัญาณ (G) 
สูตร   G = 10log??2?(D/?2)?db*************************************** 
  โดย  ? = ความยาวคลื่น (V/f) หนวยเปนเมตร 

? = คาประสิทธิภาพของจาน (Efficiency) 
D = เสนผาศูนยกลางของจานหนวยเปนเมตร 

อัตราการขยายของจานหรือที่นิยมเรียกกนัวา “GAIN” การวัดอัตราการขยาย (Gain) ก็คือการวัดการสง
พลังงานที่สะทอนหนาจานไปยังทิศใดทิศทางหนึ่ง ซ่ึงมปีจจัยหลายดานมากระทบทาํใหอัตราการขยายของจาน
มากหรือนอย มี 5 ปจจัยดวยกันคือ  

1.วัสดุที่นํามาใชเปนตวัสะทอน ถาเปนเหล็กจะดดูซับสัญญาณคลื่นแมเหล็กไฟฟาทําให Gain ต่ํา เมื่อ
เทียบกับวัสดอุลูมิเนียมจะไมมีการดูดซับคลื่นแมเหล็ก หรือมีบางแตนอยกวาเหล็ก ทําใหคาสัมประสิทธิ (?) 
มากกวา 0.65% คือคาประมาณที่การสะทอนได 

2.สวนโคงของจานไมถูกตองตามระนาบ ทําใหจดุสะทอนผิด 
3.รูปทรงของจานบิดเบีย้วทาํหะรยะ Focus ผิด 
4.คา F/D Ratio ที่แตกตางกนัคือ รูปทรงจานที่ความลึกและตื้น 



5.จุดวางตําแหนงฟคฮอรน คอืระยะโฟกัสของจานไมถูกตอง 
คาความถี่กับขนาดเสนผาศูนยกลางของจานจะทําใหคาของเกนเปลี่ยนแปลง คือ ขนาดของจานกวางขึ้น 

Gain จะสูงขึ้นตามและความถี่ยิ่งสูง Gain ก็ยิ่งสูงตาม 
 
 
จานรับสัญญาณ C-BAND สามารถรับสัญญาณได 4 ระบบ คือ 

1.ระบบ C-BAND ANALOGUE 
2.ระบบ C-BAND DIGITAL 
3.ระบบ KU-BAND ANALOGUE 
4.ระบบ KU-BAND DIGITAL 

 

 
รูปท่ึ 26 รูปแสดงตัวอยางของเครื่อง Receiver

ดังนั้นตวัจานรบัจึงเปนระบบ Multi System คือรับไดทุกระบบ เครื่องรับสัญญาณ (Receiver) จะเปน
ตัวเลือกสัญญาณวาจะเลือกระบบใดไปใชงาน 

3.2 ลักษณะของ LNB / FEED HORN 
ฟดฮอรน (Feed Horn) ทําหนาที่รับสัญญาณสะทอนจากจานและสงสัญญาณผานเวฟไกด (Waveguide) 

แบบสี่เหล่ียมผืนผาความสําคัญคือชองเวฟไกดจะตองไดขนาดอัตราสวนที่เหมาะสมกับความถี่ที่สง 
 

 
รูปท่ี 27 แสดงรูปตัวอยาง ฟดฮอรน ( Feed Horn )



 
การออกแบบทอนําสัญญาณ (Waveguide) 

เนื่องดวยสัญญาณดาวเทียมมีความถี่สูงมาก ยานความถี่ไมโครเวฟไมสามารถใชสายสัญญาณธรรมดา
สงสัญญาณความถี่สูงไดจึงตองใชทอนําสัญญาณ(Waveguide) สะทอนคลื่นความความถี่ไปยงัวงจรแลวลด
ความถี่ใหต่ําลง (Down Converter) จึงจะสามารถสงผานสายสัญญาณไดในการออกแบบทอนําสัญญาณรูป
ส่ีเหล่ียมผืนผาจะตองคํานึงถึงพื้นที่หนาตัดในการรับสัญญาณโดยคิดจากความกวาง A = ?/2 และความสูง B = 
A/2 ในการสะทอนของคลื่นใหเหมาะสม มิฉะนั้นจะไมสามารถสงผานสัญญาณความถี่สูงได 
 

 
รูปท่ี 28 แสดงรูปและหลักการทํางานของทอนําสัญญาณ ( Waveguide )

 
ชองเวฟไกดแบบสี่เหล่ียมมมุปาน (คางหมู) เปนชองแบบใหมชองเวฟไกดมีความสําคัญ คือ มันจะทํา

หนาที่สงสัญญาณคลื่นความถี่ไมโครเวฟที่สะทอนจากจานใหไปที่ชองโพรบ (สายอากาศ) ถาชองเวฟไกด
ออกแบบไมถูกตองจะเกิดการสูญเสียสัญญาณ (Loss) ทําใหประสิทธิภาพในการรับสัญญาณไมดีวัสดุที่นํามา
ทําฟดฮอรนสวนใหญ จะเปนอะลูมิเนยีมผสมซิงคซ่ึงเปนวัสดุที่มีการเหนี่ยวนํากับสัญญาณแมเหล็กนอย ถานาํ
วัสดุที่เปนเหล็กมาใชซ่ึงเหลก็จะมีปฏิกรยิาตอสนามแมเหล็กมาก ทําใหสัญญาณที่สงผานมาเกิดการดูดซับ
สัญญาณ 
ทําใหเกดิการสูญเสีย (Loss) 
 
ชนิดของ FEED HORN 

ฟดฮอรนมีหลายชนิดแตในรูปที่ 29 นี้เปนแบบคงที ่ ไมสามารถเปลี่ยนขั้วคล่ืนได คือตองการรับ
ทางดานใดก็ฟกซอยูกับที่ซ่ึงชองหลัง ๆ นิยมมาใชรับสัญญาณดาวเทยีม Thaicom รายการทีวไีทย 
 

 
รูปท่ี 29 แสดงรูปรางของฟดฮอรนแบบคงที่



 
ฟดฮอรนแบบ FIX หรือแบบคงที ่

ฟดฮอรนแบบปรับขั้วคล่ืนได Polarized Feed Horn เปนฟดฮอรนที่สามารถปรับขั้วคล่ืนได ดวยการขับ
มอเตอรเพื่อเปลี่ยนแปลงแนวของโพรบใหหมุนเปลี่ยนทางจึงทําใหไดทั้ง 2 แนว V / H ซ่ึงในปจจบุันไมนยิมใช
แลว เพราะ “ราคาสูง” และ“มีความยุงยากเวลาติดตั้ง เพราะตองตอสายจากเครื่องมาควบคุมตัวมอเตอร” 

 
รูปท่ี 30 แสดงรูปแบบการตอใชงานฟดฮอรนแบบปรับขัว้คล่ืนได

 
รูปท่ี 31 แสดงรูปฟดฮอรนแบบปรับขั้วคล่ืนได

  
ฟดฮอรนแบบ 2 ขั้วในตวัเดยีว คือ จะมีชองเวฟไกด 2 ชองทางดานแนวตรงกับดานขาง โดยที่ทั้ง 2 ชอง

นั้นจะสามารถติดตั้ง LNB ได 2 ตัว จึงทําใหรับสัญญาณได 2ขั้ว V / H ซ่ึงเปนที่นิยมใชอยูยุคหนึ่งแตปจจุบันก็
นอยลงเพราะ 

1.ตองใช LNB แยกกัน 
2.ตองใชอุปกรณเสริม เชน สวิทซ (Multi SW) 
3.ราคาสูง 

  
รูปท่ี 32 แสดงรูปแบบการตอใชงานฟดฮอรนแบบ 2 ขั้วในตัวเดียว



 
รูปท่ี 33 เปนรปูของฟดฮอรนแบบ 2 ขั้วในตัวเดียว

ปจจุบันจะนยิมใช LNB และ Feed Horn ที่รวมในตวัเดยีว และมีช่ือเรียกวา LNBF ( 1 คุณสมบัติจะรับ
ไดทั้ง V / H โดยที่ภายในจะมีโพรบรับสัญญาณ 2 ขั้ว มีคาตางกัน 90° การสลับเปลี่ยนขั้วจะใชโวลทเตจสวิทซ
เปนตัวตดัตอ 

 
รูปท่ี 34 แสดงรูปของ LNBF และบล็อกไดอะแกรมของ LNBF

 
การทํางานสัญญาณที่มาจากจุดรับสัญญาณ Antenna ซ่ึงรับมาพรอมกัน 2 ขั้ว สัญญาณจะมารอที่ SW 

ตัดตอวาจะเอา V หรือ H ไปใชงานโดยที ่SW จะถูกควบคุมดวยแรงไฟ DC ตางระดับ 13 V / 18 V ที่ออกจาก
เครื่อง Receiver 

 
รูปท่ี 35 แสดงลักษณะการเชื่อมตอ ระหวาง LNB เขากับเคร่ือง Receiver

 
การติดตั้ง LNBF รุนนี้ไมตองเดินสายใหยุงยากเหมือนกับฟดฮอรนรุนเกา การควบคุมการตัดตอ V / H 

จะใชสายสัญญาณเสนเดยีวกันกับสายที่ตอออกมา โดยการสงแรงไฟ DC จากเครื่องรับยอนกลับไปยัง LNB เพื่อ
ควบคุมการตดัตอ V / H โดยที่ 13V SW จะตัดไปรับขัว้ V และ 18V SW จะตัดไปรบัขั้ว H 



รูปท่ี 36 แสดงใหเห็นวา LNB บางรุนจะมีการกําหนดทศิทางใหเรียบรอย
*หมายเหตุ – การตัดตอ V / H จะเปลีย่นแปลงไปไดถาหากการติดตั้ง LNB ไมถูกตองตามที่บริษัท

กําหนด การตดิตั้งที่ถูกตองลูกศร 0 จะตองชี้ไปทางทิศใต S ดังที่แจงไวขางตนจะเปนไปตามนั้น 
*LNB รุนใหมลาสุดของ PSI รุน DL 21 จะมีลูกศร ? ทิศที่ถูกตองจะตองชี้ไปทางทิศตะวนัออก (E)การ

ทํางานของ LNB 

 
รูปท่ี 37 บล็อกไดอะแกรมแสดงการทํางานของ LNB

 
LNB (Low Noise Block Down Convertor) ทําหนาที่เปลี่ยนความถี่คล่ืนไมโครเวฟ 3400 – 4200 MHz 

ใหลงมาเปนความถี่ 950 – 1,750 MHz สาเหตุที่ตองเปลี่ยนสัญญาณใหมีความถีล่ดลงเพราะวาความถี่ในระดบั 
3400 – 4200 MHz นั้นไมสามารถจะเดินทางในสายนําสัญญาณได สัญญาณจะสูญเสียในสายมาก 

 
รูปท่ี 38 รูปการรับสัญญาณและการตอสาย แบบไมลดความถี่

 
รูปแบบการรบัสัญญาณ และการตอสายแบบสัญญาณไมลดความถี ่



จากรูปที่ 38 ถาสัญญาณที่จะสงมาจากดาวเทียม 3.4 – 4.2 GHz ผาน RF AMPโดยไมมกีาร Down 
Convertor สัญญาณเสียกอน สัญญาณจะผานตัวขยายสงตอไปยงัสายนําสัญญาณและเขาไปยังเครื่องรับที่อยู
ภายในบานซึ่งความถี่สูงขนาดนั้นไมสามารถเดินทางในสายได จึงไดมกีารคิดลดความถี่ลงดวยตวั LNB 

รูปบล็อกไดอะแกรม
รูปบลอกไดอะแกรมที่สงสัญญาณ 3.4 – 4.2 GHz สงมาจาก ANT (โพรบ) เขาวงจร RF AMP เพื่อทํา

การขยายสัญญาณใหแรงขึ้น สงเขามาวงจร Down Convertorเพื่อทําการลงความถี่ทุกชองสัญญาณที่สงเขามาให
เปนความถี่ IF 950 – 1,750 MHz การลดความถี่ดวยการสรางความถี่ OSC 5150 MHz ไปหักลางกับความถี่ทุก
ความถี่ที่เขามา ยกตัวอยางเชน TV ไทยชอง 3 สงความถี่จากดาวเทียมยาน RF 3952 MHz เมื่อสัญญาณสงมายัง
วงจร Down Convertor สรางความถี่ 5150 MHz ไปลบก็จะได IF OUT เปนความถี่ใหม 1198 MHz. 

 
รูปท่ี 39 รูปการรับสัญญาณและการตอสาย แบบลดความถี่

จากรูปการสงสัญญาณจากดาวเทียมมีทั้ง 2 ระบบคือ C-BAND 3.4 – 4.2GHz. , KU-BAND 10.7 – 
12.75 GHz ความถี่ผาน LNB สัญญาณก็จะลดลงไปเปน 950 – 1,750 MHz. ทั้ง 2 ระบบ ซ่ึงความถี่ในระดับนี้
สามารถเดินทางในสายนําสัญญาณได  (สานนําสัญญาณที่ผานความถี่ 2 GHz ได)  
 
ชนิดของ LNB 
LNB มีหลายชนิด 
1.LNB แบบรับไดทางเดยีว LNB ชนิดนี้จะตองนําไปตอรวมกับ Feed Horn ที่ไดเขียนไวในเรื่อง Feed Horn 

 



รูปท่ี 40 แสดงรูป LNB ชนิดรับไดทางเดียว
 
2.LNB แบบมตีัว Feed Horn รวมในตวัเดียวกันและมีความสามารถรับได 2 ขั้ว ในขณะเดียวกนั โดยการใชแรง
ไฟจากเครื่องรับ Receiver ไปเปนตัวตดัตอ 

 
รูปท่ี 41 แสดงรูปรางของ LNB ชนดิ 2 ขั้วในตัวเดียวกัน

 
3.LNBF แบบใชความถี่เปนตัวควบคุมการเลือกขั้วV / H LNB ชนิดนีเ้ปนการพัฒนาจาก LNB แบบการใชแรง
ไฟไปตัดตอโดยที่ความถี่ IF ทาง V จะปกติ แตความถี่ของทาง H จะบวกไป 600 MHz LNB แบบนี้จะนิยมมาใช
เมื่อตองการแยกเครื่องรับหลาย ๆ บาน หรือไปใชกับงานระบบ SMATV ที่ใชกันตามโรงแรมและอพารตเมนท 

 
รูปท่ี 42 แสดงรูปLNBF แบบใชความถี่เปนตัวควบคุมการเลือกขั้วV / H

 
รูปท่ี 43 รูปการตอสัญญาณจากจานใบเดียวแตแยกดูหลายจุด

 

จากรูปการตอแบบนี้ถาใช LNB แบบใชแรงไฟไปตัดตอจะไมสามารถทําได เพราะ แตละจุดตองดู V 
และ H ตามกนั จะแยกดู V / H อิสระไมได ซ่ึงจะทําใหผูชมแตละจุดเกิดความไมสะดวก แตถาเปน LNB แบบ



ชิพความถี่ปญหานี้จะหมดไป ทุกจุดจะแยกดู V และ H ไดอยางอิสระ ซ่ึงทําไดโดยการ Tune ความถี่ ทาง V 
แบบปกติ สวนความถี่ทาง H ให Tune บวกเพิ่มจากความถี่เดิมไปอีก 600 MHz (IF) 

 
รูปท่ี 44 รูปการตอใชงาน SMATV ใชงานตามโรงแรม

 
งานระบบโรงแรม SMATV สวนใหญตองการเครื่องรับแบบรวมชองสัญญาณ และกระจายไปยังจดุตาง 

ๆ เครื่องรับจะมีอยูหลายตวั เลือกรับ V และ H ไดอิสระ S1 – S4 จะเลือกรับ V หรือ H ก็ไดแลวแตโครงการ
ตองการเพียงแตวา H จะตองเพิ่มบวกอกี 600 MHz เทานัน้  

ตัวอยางเชนสาเหตุที่ LNB รุน DS 2 สามารถที่จะเลือกรับ V หรือ H ไดอยางอสิระก็เพราะวาวงจร
ภายในของ LNB จะมีการทาํงานแยกออกเปนอิสระเชนกัน V และ H จะมีวงจร RH และ D/C แยกจากกัน วงจร 
D/C V และ H จะมีคาแตกตางกัน ทาง V จะใชคาความถี่ของ L 0 / 0 SCเทากันกับ LNB ธรรมดา คือ 5150 MHz 
ความถี่ทาง V เขามาเชน 3760 MHz ผานวงจร D/C จะต่าํลงไปเปน 1390 IF ความถี่ทาง H 3753 MHz ผานวงจร 
D/C จะไดความถี่ IF ที่ 1997 MHz สัญญาณทั้ง 2 จะเขาไปรวมกันอยูในวงจร Combiner และออกไปที่ IF OUT 
ไปเขาเครื่องรับ ซ่ึงเลือกความถี่ไดตั้งแต 950 –2150 MHz 
ประสิทธิภาพในการรับสัญญาณของ LNB 

LNB สมัยแรก ๆ ใชแรงไฟมากประมาณ 12 V. และไดมวีิวัฒนาการลดลงตามลําดับจาก 12 เหลือ 9 
และเหลือ 6 V. ในปจจุบนัความรอนของวงจรก็ลดลงมา ประสิทธิภาพในการใชงานรวมทั้งความถี่ก็ดีกวาเดมิ 
สวนทางดาน Nosie Temperature มีหนวยวัดเปนองศาเควิน (Degreekelvins : °K) ก็ไดมกีารพฒันาใหมีอัตรา
การรบกวนนอยลงกวากอนมาก เชน เมื่อกอนคา °K จะอยูที่ระหวาง 30 – 40 °K ลดลงมาที่ 20 –30 °K จนถึง
ปจจุบันเหลือเพียง 15 - 20°Kคา องศา K ( °K ) คืออะไร? คาของ °K คือคาที่กําหนดขึ้นมาวดัคาการรบกวนใน
ภาคการขยายของ RF AMP ทําการขยายสัญญาณ เมื่อสมัยแรก ๆอุปกรณสารกึ่งตัวนําที่นํามาใชทําหนาที่ขยาย
สัญญาณยังมีคุณสมบัติไมดพีอ แตปจจบุันไดมีการนาํเอาเทคโนโลยีสารกึ่งตัวนําแบบใหมมาใช เชน High 
Electron Mobility Transistor (HEMT) สารกึ่งตัวนําดังกลาวทําหนาทีข่ยายความถี่สูงไดดี จึงทําใหการรบกวน
นอยลงเมื่อเทยีบกับแตกอน 
 
 



 
ตารางที่ 2 ตารางเปรียบเทียบคา °K ในแตละความถี ่

 
PS2        PS2  

FREQ   GAIN   DEG° K   FREQ   GAIN   DEG °K  
3.4   65.1   16    3.4   67.0   19  
3.6  66.2   19    3.6   66.5   17  
3.8   67.4   15    3.8   66.7   15  
4.0   66.5   18    4.0   65.5   18  
4.2   65.5   17    4.2   67.1   16 
 

จากตารางเปรยีบเทียบจะเหน็ไดวาคาของ °K ของ LNB แตละตวัจะไมคงที่ที่ความถี่แตละความถีแ่ตจะ
สังเกตไดวาคาต่ําสุดจะไมต่ํากวา 15 °K และสูงสุดจะไมเกิน 20 °K ตอไปเทคโนโลยกีารผลิตการผลิตที่ดีขึ้น คา
ของ °K คงจะต่ํากวานี้ ดังนัน้การรบกวนตอสัญญาณภาพก็จะลดลง 
 
3.3 สกาลาริง (Scalar Ring) 

สกาลาริงทําหนาที่เปนตวัยึดฟดฮอรน และ LNB ใหอยูในตําแหนงของ Focus ในสมัยกอนผลิตมาจาก
อลูมิเนียมฉีดขึน้รูปโดยดานในจะทําเปนรูปวงแหวนเปนชัน้ ๆ ซ่ึงตามหลักทางทฤษฎีบอกไววาเพื่อนํามา
ลดทอนสัญญาณสะทอนกลับไปยังจานทําใหเกดิคา VSWR (Voltage Standing Ratio) 
 

 
รูปท่ี 45 แสดงใหเห็นวาจะมีการสะทอนของคลื่นหากใชสกาลาริงแบบไมมีวงแหวน

 
จากรูปที่ 45 ถานําสกาลาริงแบบที่ไมมีวงแหวนมาใชรับสัญญาณ สัญญาณที่มาจากดาวเทียมจะสะทอน

ที่จานไปยัง LNB บางสวนไปกระทบสกาลาริงสะทอนกลับลงมายังจาน ตรงจุดนี้เองที่ทฤษฎวีาไวจะเกิดคา 
VSWR ขึ้น  



 
รูปท่ี 46 แสดงใหเห็นวาจะไมมีการสะทอนของคลืน่หากใชสกาลาริงแบบมีวงแหวน

 
ถาสกาลาริงเปนแบบที่มีวงแหวนเปนชั้น ๆ สัญญาณที่สะทอนจากหนาจานขึ้นไปบางสวนจะไมกลับลง

มาเพราะวาวงแหวนที่เปนชัน้ ๆ จะหักเหทําใหสัญญาณไมสะทอนกลับลงมายังหนาจานจึงไมเกิดการรบกวนกบั
สัญญาณจริง ๆ 

การนําเทคโนโลยีพลาสติกมาผลิตสกาลาริง ปจจุบันเทคโนโลยีพลาสติกไดมีการพัฒนาไปมาก ชวง 10 
ปมานี้เร่ิมเขามามีบทบาทในอุตสาหกรรมมากขึ้น แมแตในรถยนตก็นาํเอาพลาสติกมาใชกันอยางแพรหลาย เชน 
กันชนรถยนต ในปจจุบันใชพลาสติกเกือบทั้งหมดก็วาไดเมื่อพลาสติกไดพฒันามาถึงจุดที่มีความแข็งแรง
ทนทานสามารถนํามาใชแทนเหล็ก และอลูมิเนียมได สกาลาริงแบบพลาสติกจึงไดเกิดขึ้น 
 

 
รูปท่ี 47 แสดงรูปสกาลาริงแบบพลาสติกและผลจากการใช

 
จากรูปที่ 47 สกาลาริงแบบพลาสติกจะไมมกีารสะทอนกลับมาลงที่หนาจาน ทําใหเกดิคา VSWR เพราะ

พลาสติกนั้นคล่ืนไมโครเวฟสามารถทะลุได จากผลการทดลองสกาลาริงแบบพลาสติกมีขอดีกวาอลูมิเนียม
หลายประการ เชน 

1. สัญญาณดีกวา 
2. น้ําหนกัเบากวา 



3.ไมเปนสนิมเมื่อไปติดตั้งชายทะเลแตคงตองใชเวลาสักหนอยทีจ่ะทําใหคนไทยยอมรับ (ใน
ตางประเทศมใีชกันมานานแลว) 
 
3.4 สายนําสัญญาณ 

สายนําสัญญาณ มีความสําคัญไมนอยในระบบการติดตัง้จานรับสัญญาณดาวเทียม เพราะเราทราบกัน
แลววาความถี่ IF ของดาวเทยีมหลังจากผาน LNB มาแลวจะอยูที่ 950 – 2150 MHz ความถี่สูงระดบันี้จะมีปญหา
มากกับการเดนิทางในสาย ซ่ึงทําใหมผีลตอคุณภาพของงานการดจูากสายตาภายนอกนั้นคงจะไมได ซ่ึงดแูต
เพียงวาเปนสาย RG6/U มีชีลดมาก และมฟีรอยดหุม เวลานําไปใชงานจริงกลับใชไมได 
 

 
รูปท่ี 48 เปนรปูของสายโคแอคเชี่ยน (Coaxial Cable)

 
วิธีการซื้อสายไปใชงาน 

1. ดูสเปคของสายยี่หอนั้นวามีคาความถี่เทาไรที่ผานได และคุณสมบัตติาง ๆ ที่จะนาํไปใชงานวาตรง
กับความตองการของเราหรือเปลา 

2. เช็คดูตามสเปควาเปนไปตามที่ระบุไวหรือไม เชน วดัอตัราการ Loss วาจริงหรือไม เปนตน 
 

3.5 เคร่ืองรับสัญญาณ Receiver 
เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม หรือเราเรียกเปนภาษาอังกฤษวา “Receiver” มีหลายหลากรูปแบบ 
3.5.1 เคร่ืองรับสัญญาณแบบคงที่ (Fix Analogue)

 
รูปท่ี 49 แสดงรูปถาพของเครื่องรับสัญญาณแบบคงที่

 



ซ่ึงสามารถรับสัญญาณไดทั่งระบบ C - BAND และ KU - BAND มีระบบการทํางานที่แตกตางกนัไป
การที่จะพจิารณาเลือกใชเครือ่งรับสัญญาณจะตองมีความรูในดานการเลือกใชคุณสมบัติของเครื่อง 
(Specification) ใหตรงกับความตองการของเรา เพราะเครื่องรับแตละแบบจะมีคณุมสบัติและราคาที่แตกตางกนั  
คุณสมบัตขิองเคร่ืองรับท่ีสําคัญมีหลัก ๆ ดังตอไปน้ี 

1. ความถี่ของเครื่องรับที่สามารถรับได Frequency (Freq) ปจจุบันเครื่องจะตองมคีวามสารถที่จะรับ
สัญญาณไดสูงสุดไมนอยกวา 2150 MHz เครื่องบางรุนรับความถี่ไดประมาณ 950 – 1750 MHz ทําใหเวลา
นําไปใชงานไมสามารถใชกับ LNBF รุนความถี่ (DF2) ได (ใหยอนกลับไปอานบทที ่3.2) 

2. จะตองรับ IF Bandwidth ได 2 ความถี่ คือ 18 และ 27 MHz เพราะบางชองอาจจะสงมาคนละแบบ 
3. มีวงจร Low Threshold คือ เปนวงจรตัดคล่ืนความถี่ที่มากวนในสถานีที่มีกําลังสงออน ชวยทําให

ภาพที่รับไดมคีุณภาพดีขึ้น 
4. มีชองที่เลือกโปรแกรมไดไมนอยกวา 100 โปรแกรม 
5. มีระบบปรับแรงดันไฟแบบอัตโนมัติ SMPS. เพื่อความสะดวกในการนําไปใชงาน ซ่ึงในบางพืน้ที่ไฟ

อาจจะตก 
 
3.5.2 เคร่ืองรับแบบที่มีเคร่ืองขับมอเตอรอยูภายใน (Positioner)
 

 
รูปท่ี 50 รูปแสดงเครื่องรับแบบที่มีเคร่ืองขบัมอเตอรอยูภายใน (Positioner)

 
หรือที่เรียกวา “เครื่องรับสัญญาณแบบเคลื่อนที่ได (Move)” นอกเหนือจากสามารถรับสัญญาณไดแลว

ยังสามารถสั่งงานมอเตอรใหขับหนาจานไปรับดาวเทยีมที่ตองการไดอีกการเลือกคณุสมบัติของเครื่องแบบนี้ไป
ใชงาน 

1. การตดิตั้งโปรแกรมทํางานไมซับซอนผูใชสามารถทําการโปรแกรมเพิ่มเติมไดเองเพราะวาชอง
รายการในดาวเทียมมีการเปลีย่นแปลงที่เร็วมาก 

2. มีความเที่ยงตรงในการขับเครื่องมอเตอร เพราะถาวงจรไมดแีลวจะทําใหมีปญหารับไมได ชางที่
ติดตั้งจะตองไปบริการบอย (สวนขออ่ืน ๆ ก็จะเหมือนกบัขอ 1 – 5 ของเครื่องรับสัญญาณแบบคงที่ หรือ แบบ 
Fix) 
 

 



3.5.3 เคร่ืองรับแบบงานระบบโรงแรม SMATV 
คุณสมบัติเครื่องรับแบบนี้ คือ สามารถรับไดหลายชองพรอมกัน แลวสงสัญญาณออกไปยังจุดตาง ๆ 

คุณสมบัติที่ผูใชตองควรใสใจกอนซ้ือมาใชคือ 
3.1 มีคุณสมบัติเหมือนขอ 1.1 – 1.4 
3.2 มีการออกแบบการระบายความรอนไดดี เพราะตองเปดใชงานตลอด 24 ช่ัวโมง 
3.3 ออกแบบมาใหติดตั้งไดสะดวก 

 

 
รูปท่ี 51 เคร่ืองรับแบบงานระบบโรงแรม 

 
3.5.4 เคร่ืองรับแบบ Digital Fix
 

 
รูปท่ี 52 เคร่ืองรับแบบ Digital Fix

 
เครื่องรับ Digital เปนเทคโนโลยีคอนขางใหมสําหรับคนไทย คนสวนใหญยังไมคอยที่จะคุนเคยนัก ขอ

ระวังนออกเหนือจากที่ตองพิจารณาแบบเครื่อง Analogue แลว (1 – 5) ยังมีสวนที่ตองพิจารณาเพิม่เติม คือ 
4.1 เครื่องตองมีความรอนต่ํา เครื่อง Digital สวนใหญที่ผลิตออกมาตั้งแตป 1996 –2000 ที่วงจรไมดีจะ

มีความรอนอยูมาก เมื่อเครื่องมีความรอนจะทําใหประสิทธิภาพในการรบลดลง ภาพจะหยุด เครื่องจะเสียเร็ว 
4.2 มีวงจรอัพเกรด เพื่อทําการเปลี่ยนแปลงขอมูลได เพราะระบบ Digital เทคโนโลยีไปเร็วมากเครื่องที่

ไมไดรองรับตรงจุดนี้จะทําใหมีปญหาถาเทคโนโลยีในการสงเปลี่ยนไป 
4.3 ตองมีโปรแกรมที่ทํางานงาย และสะดวก 



 
3.5.5. เคร่ืองรับแบบ DSP 3 IN 1 (Analogue Positioner)
 

 
รูปท่ี 53 เคร่ืองรับแบบ DSP 3 IN 1 (Analogue Positioner)

 
เปนเครื่องรับที่รวมทั้งหมดไวในตัวเดียวกัน คือ Digital , Analogue , Positioner คุณสมบัติและขอระวัง

หลัก ๆ ก็เหมอืนกับที่กลาวมาแลว แตก็ยังมีพิเศษกวาคือ “DAP” เปนสิ่งที่มาใหม 
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