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ABSTRACT 

 

 The logistics cost is one important factor that influences on the national-business-competency.     In 

order to gain more advantages on that competency, the higher efficiencies in transportation and logistics systems 

are required. To gain the higher efficiency and drop-down the logistics cost , the technologies or the new 

innovations are involved. GPS , known as the efficient technology used in the transportation , played the roles on 

Thailand’s transportation industrial for several years. This Research will reveal that how much does it makes the 

benefit? What roles does it play for the transportation industry? And What are the factors that influence on the 

GPS technology acceptant?    

 The research results show that the GPS system is the beneficial technology for the transportation 

industry in 4 roles, GPS as the real-time tracking system, as the tool for the transportation monitoring and 

management, as the navigator and as the data collecting for mapping and route planning.  

 With the GPS implementation, the research result show that, the transportation cost and traveling time 

could reduced, more often on-timed delivery, better routing, the trucks are always kept on the correct way, the 

transportation management is more simplicity, the traveling and driving behavior are more kept in control. 

 Though the GPS is some what well known and useful, it is not widely accepted by the transporters. 

And it also gives advantages to the transporters in several levels. With the theory of UTAUT, the factors that 

effected on the GPS acceptant are revealed. Those factors are PE , EE , SI , FC and Experience. But the most 

important factor is the facilitating conditions which is weighted explained by the knowledge about GPS, 

compatibilities with formerly used systems, system training and the financial investment respectively. 

 

Keywords : Global Positioning System (GPS) , Thailand’s Transportation Industry , Technology acceptance 

model ,  

     UTAUT model. 
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)���*�.�!
*�����'*!'��	&�����!�/���	6 �#
��"��!
*��
���'��	&��*��+(������%+!�"���>1��/���	6-�*�����@.��'

�!�-#� 
*!��/<�����	
����	�'*!#&�������)��#&�����(��������!�/���	6�/<�!
*�������*����  /Z2550 /���	6-	
���

�+(������%+!�"����"%�!������*�@1�/�������!
�� 69 �!��+(����	�+�$�#	
������/���	6 ( 	
��� : ���	���"������  

www.energy.go.th ) )����%�!�!��1���-/��"��*�,��������*�	
�����+(������%+!�"�������#�*������&# �%! ,�����

���*�	���� >1������+(����-/@1�/����� 17.8 ����'���	

��	*��+(����#�� $�%!��#�/<���!
�� 76 �!��+(����	�+�$�#	
����

��������*� (	
��� : ���"����"������	#)	�)��!�&���3�"������ ���	���"������ �������#
 6��
��	�����
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���	
��&#�!�/���	6-	
 �%! ��/)��������*�	�����#
��"��	��@�� >1����/Z 2551 �
/�����������*�@1�

/�������!
�� 82 �!�������*�	&���/)�������� 

 �
�������
$��
����	
�)�#��$��$;��*� $��
/���	6-#��(��	�����

�����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���

"%+�"�," $�%! GPS -//��
&�'���� �"%�!"����/����	8�,�"��������*� ��*��-#��*��	�����

 GPS �/<��	�����

	
�

�
/���
���'*!������*��/<�!
*�����   �(�$���/���	6-	
 .��/���!�������*��!�-	
-#��
����(��!� GPS ������

���)�����
�$�1�� )'*
��-�*�
���61�3��*� �����#	
��/<��$'&/A���
�$�.��/���!����'�#������(��!����� GPS �������� 

, GPS  �
/���
���'*!.��/���!�����$�*���+��"

��# )�� .��/���!����-#����/���
��� GPS �';�/����	8�,�"

$�%!-�* 

 �������
�
+�1��&*�	(����61�3��	��	�����������!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�,"��!&'��$�������

���*�-	
 �#
����-/	
�,��������*�	���� $�%!	��@�� >1����#�/<���/)��������*�$���	
��(����	
��&#!
*��$�1��

�!�-	
  �"%�!�$�	���@1��	��	 $�%!/���
���	
�.��/���!�������*��!�-	
-#��������	�����

 GPS )�� /A���


�#	
��*�.��$��	�����

 GPS �/<�	
�
!����)���(�-/������ 

 

1.2  2	�A�*��
������2�'	� 

              1.2.1  �"%�!61�3��@��,�"/A��&��� )��)��������!���'�(�$����������	�����

 GPS �"%�!/���
�����

!&'��$����������*��!�/���	6-	
 

              1.2.2  �"%�!�(�����	��	)��)�������������(��	�����

 GPS ��������!&'��$����������*��!�/���	6

-	
 

              1.2.3  �"%�!61�3���!#
 )����!��

 �!�����(��	�����

 GPS ��������!&'��$����������*��!�-	
 

              1.2.4  �"%�!61�3�@1�����"��!� /A�$�)��!&/���� 	
��
'*!����(��	�����

 GPS ��������!&'��$�������

���*��!�/���	6-	
 

              1.2.5  �"%�!���!��!���!)����
�
������'�����*����������(��	�����

 GPS ��������!&'��$�������

���*��!�/���	6-	
 

 

1.3  %��6%����2�'	� 

              �������
�
+�&*�61�3�@1��	��	)���@����!�����(��	�����

�����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�,"  

(GPS) ��!&'��$�������*��!�-	
 �#
�(�)����##������
!�����	�����

 UTAUT ��/��
&�'����������(����

������#�$;��!�.����
�
���!����!&'��$����������*��!�/���	6-	
	�+��&��!��!� .���$������� )��.�����������

���*� �#
	(���������������$;����.��/���!�������*� (.���$�������������*�) >1���/<�.��������$����!����� 

GPS )�������$;��!�.�����������������*� ($�%!.���*�����) �*��
���
!����)���(����� GPS -/������!
*��-� ��

���61�3����+��
+��	(��$�	���@1� /A���
 !&/���� )�� �@����!�����(� GPS ����� ���@1�/���
���	
�!&'��$����

���*��!�/���	6-	
-#����$�%!���-#���������������� GPS >1���(�)��-#��/<� 4 #��� -#�)�* /���
�����#������

�(��*!�����	�� /���
���#������'�#'������#��	�� /���
���#���������).�)����#���������*� ���@1�

/���
����������������!����"%�!������).�"�������������"%+�z�� 
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1.4  *��������()���2!�'�&���	� 

              1.4.1 	���@1��@��,�"/A��&��� )��)��������!���'�(�$����������	�����

 GPS �"%�!/���
�����

!&'��$����������*��!�/���	6-	
 

              1.4.2 	����	��	�	�����

 GPS '*!!&'��$����������*�  )��)�������������(� GPS ����� 

              1.4.3 	���@1���!#
 )����!��

�!�����(��	�����

 GPS ��������!&'��$����������*��!�-	
 

              1.4.4 	�����#������"��!�'*!�������	�����

 GPS  /A�$�)��!&/����	
��
'*!����(��	�����

 GPS ��

��� 

              1.4.5 ��!���!)����
�
������'�����*�������������(��	�����

 GPS ����� 
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�$����=�' ���. #��������'����)���>*!&/	��                                             ��������	
� 525004 

 

���() 2 

���2�2��
���� 1����2�'	��()6�()�2%��� 

 

              �"%�!���	(��������
�����+��
+ -#��
���	�	����������)���������
	
���
�
���!��������(��	�����

 GPS -/

�����!&'��$����������*� ����%�!�'*��J #��'*!-/�
+ 

              2.1  �����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�,"  (GPS) 

              2.2  /���
����!������!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," (GPS) �"%�!���������-���*� 

              2.3  !&'��$����������*��!�/���	6-	
 

              2.4  Technology Acceptance Model 

              2.5  ���
!�����	�����

�#
�&���)���#
!����� 

 

 

2.1 ����������	������������ ��!�����"���#� (GPS)  

              �	�����

�����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," (Global Positioning System : GPS) -#�������

"�����1+��/<����+�)��'�+�)'*	6���3	
� 1970 �#
���	�������$� �$��z!������ �#
���������������!� 

NAVSTAR (Navigation Satellite Timing And Ranging System) �����)���������"%�!/���
���	�����	$��  ��
�

$����1�-#��
���"����-/����"%�!/���
���!%��J !
������
   #��
������#���	

�@1� 24 #��>1������!
�*����� � 

'(�)$�*�'*��J�$�%!��+����
���6�!���� 	(��$����� GPS �����@)�#�.��!�	&�"%+�	
������-#�'�!# 24 

������� )��#��
����>1��!!�)���$�����(����)'*�����+��
���������#���	

�@1� 4 #���������#

���� �1�	(��$�

��!���'(�)$�*�	
�-#���� GPS ��+��
�����	
�
�'����� )���/<�"���#'(�)$�*��������'� (	�+���	�6	��)�� x , )�� y 

)��)�� z ) �����%! ��	��/����'� ���� GPS �����@�!�'(�)$�*��!���'@&	
��������-#���'(�)$�*�	�+���"���#

)����� )��"���#�������$�%!�����1������#���+(�	��� (��%�!��#���+(�	����/<���#��!���!��)   

 ���	(�����!����� GPS '�!�/���!�#��
 !���/���!� 3 �*�� �%!  

 1. ���%!�*�
#���	

�	
�����!
�*��!���6 >1��/A��&����
���%!�*�
#���	

� 3 �*�
 �%!  

  1.1  ���%!�*�
�!�!������ �%�! NAVSTAR (Navigation Satellite Timing and Ranging  GPS) >1���


#���	

� 28 #�� ���������� 24 #�� !
� 4 #���/<�'���(��!� ���$������#
���	�������$��$��zK (Department 

of Defenses) �
��6�
���������"%+����  20,162.81 ��.$�%!  12,600  -��� #���	

�)'*��#����� ��������������!�

���  12  �������  

  1.2  ���%!�*�
�!�
&��/ �%�! Galileo �
 27 #�� ���$������#
 ESA $�%! European Satellite 

Agency  

  1.3  ���%!�*�
�!�����>

 �%�! GLONASS $�%! Global Navigation Satellite ���$���#
 Russia VKS 

(Russia Military Space Force) 
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��
��
��	8��������@1���!���)���*������(�$���/�������!���z����$��z �1��/�#�$�/������	���-/)��

/������	�����������@�����!������#���	

��!�	��!������ (NAVSTAR) -#� 	�+��
+��'�!�!
�*����#������

)�*�
(�	
�-�*�/<�,�
'*!�����������!���z �%! )�*�
(�����#����� / �� 10 ��'�   

           2.  �@��
����&�,��"%+�#��  	�+��@��
$��� )��6��
�����&�
*!
��,���,��'*�� J 	������        

          3.  ���%�!���������� (Satellite Receiver) !
�*	
�.�������� �����@�����%��)��)/��$�����#���	

��"%�!�(���

/�����.��$��$���������������������/)��'*�� J  

$������	(�����!����� GPS �%! ����(����'(�)$�*���'@&�#
�	

���
�$*����$�*����'@& ���

#���	

�!���!�� 4 #�� �#
��
�$*��#����*�� $�-#��������(���� #��
��'�  “ ��
�	�� = ������;� * 

��
����� ” �#
��
�	����$�*�����%�!���� ��� #���	

� �	*���� .���� �!���
�����	
���%����	
&�#��	��'�+�)'*@��

�*����#���	

���
�����%�!���� GPS ���#��
������;��!���%����	
&  �#
����	
���#-#�������������!�#���	

�	
�

�
����)�*�
(�����
�������!

#@1���������	
 )���
����!�	�����!J����@��
,��"%+�#��  

 

 
 

 

,�"	
� 2.1 : )�#�$������	(����)������(����"���#'(�)$�*��!���'@&�!����� GPS 

 

��8
����(����"���#'(�)$�*�	(�-#��!����3�� �%! )�� Absolute >1���������(����)���!�"���#�#
!���!��

����"���#,���6��'��!���!��  )��)�� Relative >1���!�'(�)$�*��#
!���!��"���#�!� Receiver Station !%��J �!����

�!���8
#����*�� 
���
�	����!%��J	
�@���(�������!�"���#'(�)$�*�!
�#��
 ��*� Differencial Positioning Method )�� 

Semi-kinematic Determination Method. �/<�'�� 

�����(��/<� 4 !
*�� 	
�.������������ GPS ��'�!��
 �%! ���%�!���������� GPS $�*�
/�����.� ����

���%!�*�
����%�!�����!��� )���/�)���).�	
�"��!���!���).�	
� (��/)��).�	
����1+�!
�*�����'@&/������������

���)   #����+��*�����*�
�!�.������������ GPS �1�/���!�#��
�*�!&/����'*��J -#�)�* �*����%�!���������� )���*�

$�*�
/�����.� #����*��  �*���*��*���������(�$�������%�!�����!��� (�*�����������������#���	

�-�*'�!���



�*�����*�
)  �*�>!�	�)���)�� �*������	8����!���).�	
�>1��)'�'*�����-/�1+�!
�*�����/)��).�	
�)�����3�		
���#	(�).�	
�   

��/���	6-	
�
.����#	(�).�	
��"%�!������ GPS ��
�$�*J$��
��
 ��*� ABLE ITS (POWER MAP) , ESRI 

(GARMIN) , MAP POINT ASIA (SMARTMAP) , BANGKOK GUIDE , MapKing , iGO , SpeedNavi , Mio Map 

)�� Papago �/<�'��  ).�	
��(�	���!�)'*�����3�	���
��!#
��!#�!
)'�'*�����-/ )��)���*�"%+�z���!���!�����
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������

���� )'*��!���).�	
��!�)'*���*�
�;-�*�����@�(�������������/�)����!��*�
!%��-#� �"�����!�(���#��%�!�

������3���	8�	��/A����!�)'*�����3�	 #��
�$'&�
+ ���3�	.���$�������K�1�����(�$�#�$��.���������$�������%�!� �"%�!

�(���#�$����%�!� GPS �����@������-#���"�������!����!�'��	*���+� )��#��
��!�(���#�
+�!� 	(��$�)'*���*�
��'�!�	(�

����(����,�������!�$�%!'�!�>%+!��!���������3�	!%��  ,���'��	&�)��z������(����.�������������
+�!�	
��/<�

��!�(���#��!$�1�������"����).�	
� ��%�!���$��z���(����.�������������
��!
 '��	&����"�����������
�
'*!

$�*�
.���������;����� ��/���#;��
+��"��*������/���	6��z����/<�.��������&���!���	��,���6��'���
+�$����

,���!����1�	(��$����"����).�	
��(�	���/<�-/!
*�����������)��'*!��%�!� 

/A��&����
+ �	�����

 GPS -#�@���(�-//��
&�'�����"%�!/���
���$���$��
 ��*� ����(�	��  ���'�#'��

������%�!�	
��!���)�������!�'*��J  ����(���������#)�����	(�).�	
� ����(�$�#"���#�!��@��	
�'*��J�����

�(����  ������).�������/���
���	
�#�� (�����*�
$�&##���	

� GPS �!����	
�#��)  ����(�$�#�&#�"%�!����	�

��8����,�
  ����(�-/���/���
��������������
&'�8���  ����(�-/���/���
���	��	$��  ���/���
���	�����

�
��)�����8����� ����(���!��� GPS ��/���!����,�"@*�
�"%�!���	*!��	
�
�  �����������&�$�%!'�#'��


��"�$�� ���'�#'���&���  ���/��
&�'���� GPS ���������&����%�!������� (��*� ���%�!������������	(�

��3'����� ���%�!�������	
������������*�������	*���%!)  ���/��
&�'���� GPS ��#���������*�	���+(�)��	��	��� 

(Maritime) ���/��
&�'���� GPS ���������������)��������*� (Intelligent Transport Systems: ITS)  ���

/���/�&�����/�!#,�
 ����"���/����	8�,�"�������������*� )���������������/������@
�'�  ���

/��
&�'���� GPS ������'�����#������%�!�'���!����������	����6�����$�%!�/�%!����  ���/��
&�'���� GPS ��

���!!�)�����%!�*�
 �(����'(�)$�*�	
�'�+�#����	�������)��#���"������ ��*� ����-���� �����+(����  ���

/��
&�'���� GPS #�������)�#��!� ��*� ���'�#'��'����!�#�������)�#��!� ����/�!#,�
#�������)�#��!�  )�����

/��
&�'���� GPS ��#���!%��J ��*� ����������8�����  

 

 

2.2 *�������%������������	������������ ��!�����"���#� (GPS) 6��)����������-%�
!� 

              ���� GPS (Global Positioning Systems) $�%! �����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," �����@���&

'(�)$�*��!���'@&	
������#
!�6�
#���	

�	
�����!
�*����+����
���6�!���� )����%�!��������(����"���#

'(�)$�*�-#������!������#���	

�!
*����!
���#��	(��$������@���&'(�)$�*�-#�!
*��)�*�
(�-#�	�+������'� #����+� 

GPS �1��/<��	�����

	
��
/���
���!
*��
���'*!!&'��$����������*�>1��$��
/���	6	������-#��(������)���/����

�����(���;� ��*� ����(� GPS �����������������*�	����	�+������@ )����������!���
> (Minsis et al,2004) , 

������ GPS �"%�!��#)����#���'��������#���@�#
���	
���&�>�#�

� /���	6!!��'���

 (Bullock et al.,2005),  	
�

/���	6-!��)��#� Devlin et al.(2007) -#��(����� GPS ������������;���!�������#��	�� ( ��*� ���#�!�@�� ��
�

	������#��	����@��)'*�����# ������;����
�
	
����������#��	�� )����
���������#��	��), /���	6���$�
-#��(�

�	�����

 GPS  ����������������*�-/�3�

,��=� �"%�!���'�#'�� ����&� ����#� )��/�����.�������*�����

)�� on-time  , 	
�/���	6��
�#� GPS @���(�������������;���!���)�� real-time �(�$������61�3���
�
����������

).�����#��	���������&����� )��/�����������+��/�%!���%+!�"�����������*� (Hellstrom et al. (2009) , 	
���&�

��#��# /���	6��/� Castro et al.(2006) -#�	(����61�3������������!����"%�!���!!�)������	��	
��
����
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/�!#,�
 �#
��������!���������%�!��%! GPS 	
�'�#'�+����@
�'� "��*��/<���8
	
�/��$
�# ��#��;� )���$���!���	
�

)�*�
(��"

�"!�(�$�������(�$�#)���!�@�� , ��������"����
�!�����	������ Alan Slater.(2002) "��*� GPS �


�	��	�����'����!� '�#'���@����!�������*� ���@1������#�(�#��������*� �$��/<�-/'������'�!����)��

������#$����!�������-#��/<�!
*��#
   	
���&���#��# /���	6��/� Castro et al. (2006)-#�	(����61�3����������

��!����"%�!���!!�)������	��	
��
����/�!#,�
 �#
��������!���������%�!��%! GPS 	
�'�#'�+����@
�'� "��*��/<�

��8
	
�/��$
�# ��#��;� )���$���!���	
�)�*�
(��"

�"!�(�$�������(�$�#)���!�@�� (Castro et al. , 2006) 

            GPS �
/���
���$��
!
*�� 	�+�#��
'������ GPS �!�)����%�!@���(�-/�������*������	�����

!%��J $�%! 

application !%��J )���!����/���
����"%�!������������*�)��� GPS 
���
/���
�����#���!%��J#��
��*� GPS @��

�(�������"%�!/���
���#������)"	
�)����8����&� �#
@���������*����� GIS )�� Acceleraometry >1��"��*� GPS 

�/<����%�!��%!	
��
/���
����������������!���������%�!�-$��!��&������,���)�#��!�'*��J-#��/<�!
*��#
  Ger 

J. Devlin et al. -#�	(����61�3��/�

��	

�������������� GPS )�� GIS )��"��*� GPS �$���!�������	��-#�

�$�%!���� GIS @1� ��!
�� 90 �!�����
+
�������@����"%�!��������!��� )���"%�!/���
���!%��J-#�!
�#��
  

           �����������*�-/�3�

,��=��!�/���	6���$�
-#�����!��	�����

 GIS, GPS )�� �	�����

����%�!���

-����
����#��
��� �#
��� GIS �"%�!������).�������*�  ��� GPS �����'�#'�� ����#� )��/�����.�������*�����

)�� on-time )������	�����

����%�!���)��-����
���������*���!��� (Jung et al,2006)    

            �����61�3��!� Bohte )�� Maat.(2009) "��*� GPS @���������*����� GIS )�� Web-based validation 

applications �"%�!�����������&�/��$��
)����/)���!�����#��	�� 

            GPS @���(�������"%�!/���
���#������)"	
�)����8����&� �#
@���������*����� GIS )�� Acceleraometry 

	(��$������@��������!���������%�!�-$��!��&������,���)�#��!�'*��J-#��/<�!
*��#
 (Duncan et al. , 2009) 

             ���	
���*��������'�� ��&/-#��*� ���� GPS @���������"%�!��'@&/������$���$��
 ��*� �"%�!���������

���*�  �����������!����"%�!/���
���������)��@��)�����������"%+�z��  ����������������!����"%�!

���61�3�	��#������������-���*� ���@1����/��
&�'�����"%�!/���
���	�����)"	
�)����8����&� )��

�*!
���+�	
�.�������������@-#����/���
���������������� GPS $��
!
*���������#

����  !
*��-��;#
��#����!�

���������-���*���������@�(�)��/���
���	
�-#����������� GPS -#��� 4 ��&*� #���
+ 

 1. ���������� GPS �"%�!����(��*!�����	��  

 2. ���������� GPS �"%�!'�#'���@����!�����#��	��-������*�  

 3. ���������� GPS �"%�!���'�#'��)�����$����#���������*�)������#��	�� 

 4. ���������� GPS �"%�!�����������!���)����#	(�).�	
�����#��	��)�����������"%+�z��  

 

 

2.3  ���
���������%�
!�%��*��6�.&�� 

���>*!&/	���
������������'�������#�1+������
  �*�����*�
���������������*��/<��*�����*�
$���!
*��

$�1�����>*!&/	��   #��
�$'&	
�����*��������������*���#�/<�����*��$�6�� �1��
.����	�'*!�6�3z���	�+�����#��

!����� )�����@1���#����'� �#
��"���(�$���/���	6-	
>1���
�
#���������@�����.��'��%+!�"����(���# 	(��$�
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����*���%+!�"���	
�����(�$����������������*���)'*��/Z ���
�/<�'��	&��������(������(����!
*��$�1���!�/���	6>1��

�(�-/��*,��������##&�������-#�  )��#��
�,������)�*����	��������	
�	�
�����&�)���1+���%�!
J /���!�������

������������*���%!	�������������3���>*!&/	����$�*��/���	6�
����1+� ������*��1��
�	��	�(��������������

���������@�����)�*����	���������$��##�#*�-#��/<�!
*����� 

��/A��&��� '��	&�#��������'�����!�/���	6-	
��#�/<�!�'���*��/�������!
�� 19-20 �!�����*�

.��',��=��������!�/���	6 (Gross Domestic Product : GDP) �����	
������/���	6�
'��	&��(�$������������

���'����'�(���*�/���	6-	
���  ��������&*�	�������� $�%!����/�#���
	���������/<�!
�/A���
$�1��>1���##�� )��

.���#���$�/���	6-	
�(��/<�'�!�"�������������@)��6��
,�"	�+�,�����.��' ,�������� ���	�+����*���!�

������������'����#��
 

 

2.3.1 ��* �����%�
!�%��*��6�.&�� 

 '��	&������'�����!�/���	6-	
�*��$�1��>1���
����*��$�6�����#�1+�	
��������������*� >1��

�(�)��!!�-#��/<� 4 /���,	������*� -#�)�* ������*�	���� (������*�	���@ )��������*�	�����), ������*�

	���+(� (������*�	���(��+(� )��������*�	��	���), ������*�	��!���6 )��������*�	������	*! ������*�)'*

����/)���
�&����3��)����!-#��/�

�)'�'*����� #���
+ 

 1. ������*�	���� (Land Transportation) �/<���/)��������*�	
��*!�����������#����
��'����

�/<�!
�*�!������-	
�*!��������  �(�)��-#��/<��!�/���,	������*� �%! ������*�	���@ ($�%!	��@��) )��

������*�	����� ($�%!�@-�) 

  1.1 ������*�	���@ ($�%!	��@��) �/<���/)��������*��
��/<�	
���
�����&#��/���	6

-	
 �����@���*�������-#�)	�	&����# ��!���&�"%+�	
�������*������ )����#��'*!�����!�����'�!�����!�.��

���*�-#�#
 �
�����*�
����	����!���&�"%+�	
�-#������ )'*��)'*���	
�
����*�-#���/������(���#  

   1.2 ������*�	��������� ($�%!	���@-�) �/<���/)��������*�	
������������*/���	6

-	
'�+�)'*������
"����	���#;�"���&��!����������!
�*$�� ������	
� 5 �/<���/)��������*�	
����'��	&�'�(���*����

���*�	��@�� �$����(�$���������*�������	
��
�+(�$���$�%!/�������� )�����*�	
�����J )'*�
/A�$�!
�*������

�*���!�������#��;� )�������*�
�������	
�
��-�*��!���&���� )����!�(���#��������$�����)������$�������

�!�����@-�)$*�/���	6-	
 !
*��-��;#
���"����6��
,�")�����������@��������*�	������#
�����	&�

�!�,����z
�����
!
�*!
*��'*!��%�!�  

 2. ������*�	���+(� (Water Transportation) �/<���/)��������*�	
��
'��	&����
�
'*!$�*�
������

'�(�	
��&# )'*������;��*!�����'�(���*���� �$������������*���������/��������J 	
������@�$�����������*�-#���� 

)�*�������*�	���+(�!!�-#��/<��!���&*� �%! ������*�	��)�*�+(� )��������*�	��	��� (	�+������$���&	� )��

��

���
�A��	���) /���	6-	
�
	*���%!����A��)�*�+(�!
�*$��
)$*� �����@�����������*�-#���#��$�1�� )'*
���
��!�(���#

�$�*J���/����� ��*� ��#���+(� )�����'%+������!��(��+(� 	(��$���#����'*!��%�!�������#����%!����  �*��������*�

	��	���>1����'�!���������	&�#������������"%+�z����� 	�+����*���!�	*��	

���%! )���(���%! )'*�;��#�*��/<����

���*�$����#
��"�����������*���������$�*��/���	6  
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 3. ������*�	��!���6 (Air Transportation) �/<�����������*�	
��
����)"��"��������	&�

��%+!�'����� 	�+����*���!�	*�!���6
�� )�����%�!���� !
*��-��;'��������*�	��!���6�;
���/<�,��������*�	
��


�����(�������!
�����$�1�� )���(�-/��*����-#��/�

�	����������$�*��/���	6)�����	*!��	
�
� ��%�!�������

���*�	��!���6�
������#��;� �$����(�$���������*�������	
��
�+(�$���-�*������ -/����
�	��-��J 	&�����
+

/���	6-	
�
���������$�*��/���	6@1� 6 )$*� )���������,�
��/���	6!
�$��
)$*� )���
�������������*�

	�+�,�
��/���	6)����$�*��/���	6 

 4. ������*�	������	*! (Pipeline Transportation) �/<���/)��������*�	
��*!�������"�������� 

��*�������*����>8�����'� �+(���� �+(� .��',��=�/��'���

� $�%!������	
�!
�*����/�!��$��)��-$�-#� ��%�!�����/<�

������*�	
��*!�������"�������� �
�����	&���� ���	�+��
��!�(�$�#	����$��
��"��	(��$�������*���/)���
+�


�����*�
�(���# )��-�*-#�)"�*$��
������ 

 

2.3.2  -��*��������%�
!�%��&�� 

 ���	���"����
�-#���#��&*�.��/���!�������*�	
��#	���

�'*!���	���"����
��!�-	
 �$��/<�

��'��&�����$��#������*� �@��	
���;�������)��������  >1�������@�(�)��!!��/<���&*�
*!
J-#�#���
+ 

  1. ��&*�.��/���!�������*�	����)��������*�	��	*!�(���

� 

   1.1 ��&*�.��/���!�������*�	���@-� 

   1.2 ��&*�.��/���!�������*�	����!%��J (���*������� )��.���#
���) 

   1.3 ��&*�.��/���!�������*�	��	*!�(���

� 

  2. ��&*�.��/���!�������*�	���+(� 

  3. ��&*�.��/���!�������*�	��!���6 

  4. ��&*�.��/���!����	
��$�������	
���
�
���!����������*�)�����	*!��	
�
� 

  5. ��&*�.��/���!����-/�3�

�)���	������� 

 

             /���	6-	
�
������*���	&���/)��	
���*������'�� )'*��/�����	
�)'�'*�����  6��
��	�����

������	6

)������%�!��� �(�������/��#���	��������� -#�	(������������!������$�*�
���	
���
�
���!� -#�)�* ����@-�

)$*�/���	6-	
 ���������*�	���+(�)��"����
����
 ���������*�	��!���6 !���������*��������&��	" 

���3�	 ���*� �(���# )�� ����@-�������*������)$*�/���	6-	
 )�����&//�����������*��/�

��	

���$�*��

��/)��������*�)��'*�� #��)�#���'����	
� 2.1 ��%�!"��������������*���/)��'*��J�!�/���	6-	
 ��"��*�

��/)��������������*�	
��/<�	
���
� )���
/�����������*����	
��&# �%! ��/)��������*�	�����#
��"��	��

@�� >1����/Z 2551 �
/�����������*�@1�/�������!
�� 82 �!�������*�	&���/)�������� 
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'����	
� 2.1 : '����)�#�/�����������*�������,�
��/���	6 (/Z 2542 @1� 2551) 

������*������� 2542 2543 2544 2545 2546 2547 2548 2549 2550 2551 

	��@�� 392,244 397,976 400,241 434,918 440,018 435,147 430,275 427,581 428,123 424,456 

	���@-� 9,264 9,171 8,776 8,889 10,521 12,883 11,760 11,579 11,055 12,807 

	���+(�(��/���	6) 17,910 25,235 17,833 25,043 29,024 43,389 42,310 40,340 47,233 47,687 

��
�A��	��� 21,970 23,347 19,657 24,795 24,628 36,975 34,253 31,574 31,216 29,615 

	��!���6 97 104 110 107 103 114 120 122 110 106 

��� 441,485 455,833 446,617 493,752 504,294 528,508 518,718 511,196 517,737 514,671 

/�����������*�������,�
��/���	6 (/Z 2542 @1� 2551) 

(	
��� : ����@-�)$*�/���	6-	
 ���������*�	���+(�)��"����
����
 ���������*�	��!���6 !���������*�

�������&��	" ���3�	 ���*� �(���# )������@-�������*������)$*�/���	6-	
 �������#
 6��
��	�����



������	6)������%�!��� �(�������/��#���	���������) 

 

'��	&�������*� �/<�'��	&�$����!�������������'���� >1�����)����/<�����*��$�6��	���6�3z��� ���	�+�

�*�.����	�'*!���������@�����	(��(�-� ���������@�����)�*���� )�������%��-$��!��>*!&/	��!
�#��
 

���"����#���������*��1��*�.�'*!"�������#��������'�����!�/���	6!
*����� 

���"����#����	�����

	
��(������ �/<�	��$�1��>1���"������������@)��6��
,�"�$����!&'��$�������

���*�-#� 	�+��
+�&�,�"#���������*� !��"������-#���� ����*�������	
�@��'�!� (Right Things) -/��*������$�%!.�������

/�����	
�@��'�!� (Right Amount) � �@��	
�	
���#$��
-�� (Right Place) )��,�
������	
��(�$�# (Right Time) �#


������/��6���������

$�
 $�%!���#������

$�
'�(�	
��&# 

������*����
/����	8�,�" �1�'�!�/���!�#��
�!��*�� �%! �*���!����%�!��%!	
������������*� !��

/���!�#��
 �	�����

 ��8
��� )�����%�!��%! !&/���� $�%!
��"�$��	
������������*� #�����$;������!�������*� 

GDP �(�$���,��!&'��$����������*���'!�'�� ('����	
� 3 ) >1��)�#��$��$;��*�����*� GDP ���*���
+ �/<��*��	
�

���	
��&#�#
��#�/<�/����� ��!
�� 41 �!�����*� GDP ,��������*�	�+�$�#  )�� �*��	
��!� �%! �*���!����

���$����#���������*� >1��/���!�#��
 �	�����

 )�����%�!��%!	
������������$����#��� 	�+�������).�������*� 

(Transportation Planning) ����(�$�#����	��-�����#'����������*� (Vehicle Routing and Scheduling) ���

����&�#�)�������*� (Transportation Monitoring) ���'�#'���@����������*� (Transportation Tracking) )��

���������"%+�z��	
��
$�%!	
���	(����"����'*!-/  ���$;��*��	�����

������	6���
�$�*�
�	��	�/<�!
*�������

���"����/����	8�,�"������*���/A��&��� -�*�*����/<��	�����

������	6 �	�����

�����#�����!��� 

�	�����

�����������!���)�����/�����.� �	�����

����%�!��� ���@1��	�����

	
��
�&�����'���"����*� 

GIS )�� GPS >1���
$��
/���	6�(�-/���)��/���������(���;��/<�!�����  ��
�
���� GPS �"%�!������*��!�-	


��+� .�������61�3��!� NSTDA (The National Science and Technology Development Agency) ��/Z"&	86����� 

2550 -#����!��%�!����.���#���������	�����

 GPS  �"%�!/����	8�,�" ����#�,�")������/�!#,�
�!�

!&'��$����������*�-���/<�/���#;�$�1��#��
 (Jarunee ,2007)   

2.4  �	2 ���������	�6�����1�( (Technology Acceptance Model) 
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 	B3�
	
���*��@1����
!�����	�����

 (Technology Acceptance) �
$��
	B3�
��*� Innovation Diffusion 

Theory , Utilization Model , Social Cognitive Theory , Theory of Reasoned Action (TRA) , Technology Acceptance 

Model (TAM) , Extended Technology Acceptance Model (TAM2) , Theory of Planned Behavior (TPB) )��	B3�
	
�

�������!�/A���
'*����	&�	B3�
����'�� )���/<�	�3�
	
����(���!���!�������61�3����+��
+ �%! UTAUT 

Patterson et al. (2003) ��*��-���*����
!�����	�����

 -#����.����	������ ���#!����� , ��������� , 

6��
,�" , ��
&	8��!��>*!&/	�� , Transaction Climate , )��.���#��������������>*!&/	�� )��/A���
)�#��!�

!%��J 

Scupola (2003) -#�61�3����
!����"����
�!�����	������>1��@%!�/<����'����!
*��$�1�� )��-#���*��-���*�

/A���
	
��(���>1�����
!������+�/���!�#��
/A���
���/������%! Technological characteristics , Organizational 

characteristics )�� Environmental characteristics    

Chieh-Yu Lin et al.(2007) -#�61�3����
!�������'�����$�*J�"%�!����"���6��
,�"�$�)�*�>*!&/	��)�*

!&'��$���������'�����!��
� �#
"������/A���
���
!����K >1���(�)��!!��/<������&*�-#�)�* /A���
��%�!����'��

�	�����

 (Technological factors) , /A���
��%�!����!�����$�%!.���������	�����

��+�J (Organizational factors) )�� 

/A���
)�#��!� (Environmental factors)  

 

 

 

 

 

 
 

,�"	
� 2.2  :  Technology Acceptance Factor '��)����#�!� Chieh-Yu Lin et al. (2007) 

 

�����������	
���*���� Patterson et al. (2003) , Scupola (2003) )�� Chieh-Yu Lin et al.(2007)  �


�����$;�	
�����
���!
*��$�1���%!����%�!�/A���
	
��
.����	�'*!���
!�����	�����

�
	
����������*�� �%! /A���


��%�!����'���	�����

 (Technological factors) , /A���
��%�!����!�����$�%!.���������	�����

��+�J (Organizational 

factors) )�� /A���
�������)�#��!� (Environmental factors)  

!
*��-��;#
 ���61�3��"%�!	������
!����$�%!���'�#�����
!�����	�����

��+� ��'�!�"���������

"B'�����!�����$�%!.��������#��
 #����+��1��
����(�	B3�
#���"B'������&��� ��*� TRA (Theory of reason action) , 

TPB (Theory of Planned Behavior)  �������*�������"������#��
 

 	B3�
 TPB , TAM )�� UTAUT �������)����#�!� TRA >1��	(���
"B'������!�.���������	�����

 #��
 

Behavioral Intention (BI) >1���/<�'����#��#�������&*�����������������	�����

��+�J($�%!�����'�#������������

���!
*��) �#
"���������"B'������*���&����!�.�������� )��/A���
���!
*��	
���
�
�"�����"B'�����	
�����

#����*��   �"%�!������������$������)��/A���
��� “
!����” �!�)'*��	B3�
 >1�����(�-/��* UTAUT  ��	
��
+���!

�(����!)����#�!�)'*��	B3�
 �#
�����/ #���
+ 

Technological Factors 

Organizational Factors 

Environmental Factors 

Adoption of Technological 

Innovations 

Supply Chain 

Performance 
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2.4.1  Theory of Reasoned Action : TRA 

	B3�
 TRA (Theory of Reasoned Action) ��*���*�������	(��#J
*!����#�������'�+���$�%!�����&*����� 

>1���
.��%���%�!������ "B'������!�'��.�����	(��!� )��,����!������)�#��!� #��)�#���,�"	
� 2.3 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.3 : Model of Theory of Reasoned Action (TRA) 

 

 ���,�"	
� 2.3  	B3�
 TRA ���'�#�����$�%!������	(��#J�!��&��� !8���
-#�#��
/A���
���!
*��-#�)�* 

Attitudes, Intention )�� Social norms  >1�� Rahul Khanna et al.(2009) -#���*��-���*� Intention �����@	(���
-#�#��


"B'����� (Attitudes) �!��&��� )��,���)�#��!�'*��J �*�� Attitude �%! ,�"��	�!��!�"B'������#
����!�

�&��� )�� Social Norms $�%! Subjective Norms �%! )��.���#��	
�������-#��������)�#��!�  �����  $�%!�&���	
�

��
�
���!�$�%!�
!�	8�"�'*!���'�#�����	(�$�%!-�*	(������#����$�1��>1������(�������� 61�3�   ���$;��*�	B3�
 TRA 

-�*-#�"������@1� "B'�����	
�-#�����������&� (Perceive Behavioral Control : PBC) ��*���%!-�*-#�"������@1�/A���


	
�-#�����������&�!%��J  #����+��1��
����(��!� PBC �������*�������"�������/<��!����3�� �%! �(�$�#�$� PBC 

�/<�$�1����/A���
$��� (#��,�"	
� 2.4) )���$� PBC �/<�/A���
�!� (#��,�"	
� 2.5) 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.4 : Model of Theory of Reasoned Action (TRA) ��%�!�"��� PBC �������/<�/A���
$��� 

 
 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.5 : Model of Theory of Reasoned Action (TRA) ��%�!�"��� PBC �������/<�/A���
�!� 

2.4.2  Theory of planned behavior : TPB 

Attitudes 

Social Norms 

Intention Action 

Attitudes 

Social Norms Intention Action 

PBC 

Attitudes 

Social Norms 

Intention Action 

PBC 
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    )����# TRA 	
���*������+�-#�������/���/�&��1+��/<� Extended TRA ���%�!�!� TPB (Theory of Planned 

Behavior)  �#
����(�/A���
 Perceived Behavior Control �������*�������"������  	(��$�/A���
�*��'���&���.�����

�	�����

 (Individual’s behavior) "������-#���� BI >1��-#����.����	���� Attitude (	�6��'�)���&����3���*��

�&���) , Subjective norm (��������������$;��!��&���!%����
�
����"B'�������+�J) )�� Perceived Behavioral 

Control (����������!���$�%!!&/���������'�#�������"B'��������!
*��)   

 Qian et al.(2007) -#��(� TRA )�� TPB -/���61�3�"B'������������&$�
�����
�&*�  #��
��/)��	�+���� (#��

,�"	
� 2.3, 2.4 )�� 2.5) �/�

��	

���� )����&/�*� TRA )�� TPB '*���/<�	B3�
	
�	(���
"B'�����-#�#
  )'*����

)�*�
(��!����	(���
#��
'��)��	
��
����(�$�#�$� PBC �/<�/A���
�!���+� �
����)�*�
(������*�����(�$�#�$��/<�

/A���
$��� )��#
��*����-�*"������@1� PBC '���(�#�� ��*��-#��*�.���� TPB  )��  TRA ��-�*)'�'*�����������

$��"B'�������+�J-#�����������&��/<�!
*��#
  �����	
� D.R. Poulter et al.(2008) >1��-#��(� TPB -/��������61�3�

"B'������������
��@���	&���/���	6!���B3 (#����/	
� 2.5) -#���&/�����$;���	�6	���#

�������)����#�!�'��

)�� TPB �%! ����	
���"
�����"B'������!��&���	
�#
	
��&# �;�%!����'�+��� (Intention) �����	(�"B'�������+��!�

�&�����+������!� 

 

 

 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.6  :  TPB Model �����61�3�"B'������������
��@���	&� �#
 D.R. Poulter et al.2008 

  

 �!���� TRA )�� TPB ���
/���
��������61�3�"B'������&���)��� 
���
/���
��������61�3���	��

������� �%! ���61�3�/A���
	
��(�����*���'�#�������+�J ��*������61�3��!� Sonja E. Formard.(2009) >1��	(����61�3�

"B'������������
�	
�!��'��
)���(�����*������#!&��'��$'& )��������61�3���+������@!8���
/A���
	
�	(��$����#���

����
�	
��/<�!��'��
-#� 

 

2.4.3  Technology Acceptance Model : TAM 

 Manolis et al.(2009) ��*���*� TAM model �/<�'��)����"��	
�"������� TRA )�� TPB �"%�!��������

�������$��$'&/A���
�!����
!����$�%!/����8�	�����

    '��)����#�!� TAM ���
!�����	�����

�
.������

/A���
$����!�/����� �%! User’s perceived ease of use (PEOU) )�� Perceived usefulness (PU)  >1���
.�!
*�����

'*! Attitude towards using technology (AT) ������(��	�����

��+�-/������  �*�� BI (Behavioral Intention) -#����

.����	���� AT )�� PU >1�����/<�'���(�$�#"B'��������
!�����	�����

-/���!
*��)	�����  )����#�!� 

TAM )�#�#��,�"	
� 2.76 '*!-/�
+ 
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,�"	
� 2.7  :  TAM Model (Davis et al.,1989) 

 

�����61�3�.����	��!��	�����

������	6'*!�&���)��6��
,�"	�����'��# �#
 Robert W. Stone 

)����� -#������/)���!� TAM �����61�3� )�� Robert W. Stone et al.(2006) -#���*��@1�/A���
	
��*�.�'*! PU 

)�� PEOU �*�/���!�#��
/A���
�����&*� �%! Organizational (or Individual) Traits , Information and System ($�%! 

Technology) Quality )�� Industry traits and tasks performed ��*��#

����	
���*��-�����*��'���*�/A���
	
��
.����	�

'*!���
!�����	�����

�����  /A���
��%�!����!�����$�%!.���������	�����

��+�J (Organizational factors) , /A���


��%�!����'���	�����

 (Technological factors) )�� /A���
�������)�#��!� (Environmental factors)    

������	�	����������"��*�TAM model ���@���(�-/��������61�3����
!�����	�����

������	6 

$�%!�	�����

#����!�"����!�� (����	������

�'��)�� TAM 	
�-#�������/���/�&��"%�!���61�3��	�����



������	6 ���%�!�!� ITAM $�%! Information Technology Acceptance Model)   !
*��-��;#
 �
$��
�������
	
�-#��(� 

TAM -//���������	�����

!%��J��*���� 

 

2.4.4  Extended TAM 

���61�3����
!����#��
 TAM model �;
����-�*-#�"������@1�.��!��!�/A���
����&� (control factor) 

��*���%! TAM '�+����&'�z���*�.���������	�����

��+�!
�*���������&�!
*���������)��"B'��������
!����

�	�����

��-�*-#����.����	�����&�����'��!�.��������)�����������&����,�
�!�  >1����	��/����'���+�

�/<�-/-#�
�� )���
�����/<���!�(���#$�1���!� TRA )�� TAM   

TAM �1�-#�������"�����1+��#
�
����(��!�/A���
#��������)������)�#��!� ( Social and environment 

factors) ������"�������*��#��
)����

��%�!�$�*�*� “ Extended TAM ” $�%! “ TAM2 ” (Venkatesh )�� Davis ,2000)  

'��!
*������(� Extended TAM -/������������
 ��*� S.A. Al-Somali et al.(2009) -#��(� Extended TAM -/�����

���61�3����
!�������� Online Banking ��/���	6>�!&#�!�����

 )��-#���&//A���
-��#��,�"	
� 2.8  >1�����$;��*�

-#�"������@1�'��)/�����&� (Control Variable) '*��J ��*� /A���
	
��
.�'*! PU )�� PEOU -#�)�* Social Influence 

(SI) , Awareness of services (AW) , Self Efficacy (SE) , Quality of Internet Connection  $�%! /A���
	
��
.�'*! AT 

-#�)�* Resistance to change (RC) , Trust (TR) , !�
& , �"6 , ��#�����61�3� , ��#����
-#�  �/<�'�� 

 

 

 

Perceived 

Usefulness (PU) 

Perceived ease of 

use (PEOU) 

Attitude towards 

using (AT) 

Behavioral 

Intention to use 

Actual System 

Use 
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,�"	
� 2.8 : '��!
*�� Extended TAM �����61�3����
!���� Online Banking ��/���	6>�!&#�!�����

 

( S.A. Al-Somali et al.,2009) 

 

)���*��
	B3�
$��
!
*���!�������"���������
!�����	�����

  )'*��	B3�
�$�*���+��;
�����
�&#�#*�-�&#

#�!
	
�)'�'*�����  )'*��	B3�
�
)����#�#

���� )'*��� Acceptance Factor )'�'*�����  ����	(��$� )'*��	B3�
�


��!�(���#	
�)'�'*����� )��-�*�
	B3�
�#	
���!���&�/A���
	�+�$�# 

 

2.4.5  Innovation Diffusion Theory : IDT 

	B3�
 IDT ���#�1+���%�!�#��
)����#	
��*�/��������&*�$�1��J��+�
*!����
��� “
!����” ����#��	
�)'�'*��

��� ������� ��!
���� #����+��1������@�(�)��/������!!��/<���&*�J'����#����� “
!����” -#� 	B3�
 IDT 

��*��@1����
!�����	�����

�#
/����������&*�	
����� ��/���#;��*�/��������&*���+�J
!�������'����$�%!

�	�����

��+�!
*��-�)���"����$'&�#  #��
	B3�
�
+�������@�(�)��/������!!��/<���&*�'����#�����
!����

������-/
����!
 ��*�  Philipp Agyeman et al.(2009) -#��(�)����#�����
!�����#
"������'���������������

���
!����K!!��/<�$����&*� -#�)�* Innovators, Early Adopters, Early Majority, Late Majority )�� Laggards. (#��

)�#���,�"	
� 2.9)   

 

 

 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.9 : ����(�)����#�����
!�����	�����

�#
 Philipp Agyeman et al.(2009) 
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2.4.6  Social Cognitive Theory : SCT 

Social Cognitive Theory $�%! SCT �/<�	B3�
��
�
����"B'�������&3
�>1�������@/��
&�'����������!8���


"B'�����!�����#��
  '��)/�	
��
.����	�'*!"B'�����#����*���(�)��-#��/<������&*� �%! Cognition (��������� 

���������� $�%!�������'&��) , Behavioral Determinants (.�$�%!/A���
#���"B'�����) )�� Environmental 

Determinants (.�$�%!/A���
�������)�#��!�) 

'��	B3�
 SCT '��)/�	�+�����
�������"��8���$�*����� $���!����&��!�"B'����� ��*��-#��*���������� 

)���,�")�#��!��
.�'*!������#"B'�����-#� �����@!8���
-#���#���
����1+�#��
�	�����!� Jeffrey S. Hornsby 

et al.(2009) >1��!8���
@1����61�3�"B'�����"��������������!&'��$���� �#
�(�	B3�
 SCT -/���#��,�"	
� 2.10  

)��-#���*��@1�)����#-���*� $��-#�����!��� )�����������&�#������"�������������@ "������)'*�����;

�����@"�����$��/<�.���
������#�������-#�   #����+���	���������	B3�
 SCT 
*!�!8���
-#��*� $��'�!�����$����#

"B'�����	
�'�!����)��� �����#�,�")�#��!��$��/<�!
*��-� )���$�������'&��$�%!������&�!
*��-�  

 
,�"	
� 2.10 : ��/)�����/��
&�'���� Social Cognitive Theory �#
 Jeffrey S. Hornsby et al.(2009) 

 

 

 

2.4.7  Motivation Model : MM 

/A���
!
�!
*��$�1��	
��
!�	8�"�'*!������#"B'����� ���'�#����� $�%!������	(�'*��J �%! �������'&�� $�%!

������'&��>1��$��
@1�	�+�)��.���#��,�
�!�)��,�
�� >1���
.�$�%!)�����	����/<�'���$'&�!�������#$�%!
&'����

���	(���+�J 	�+��
+��
���!� Motivation model ��)'*������	!��)'�'*�����#��
 ��*������61�3��������'&��'*!

"B'�����������@&�
��!����
�#
 Angela A. Robertson et al.(2006) -#���
���������'&���*��%!/A���
���/�!���� ����� 

)�� ���������@1�!��'��
�/<�'��  )����%�!�����������'&���(�$���"B'�����)'*��!
*��!��)'�'*�����-/ ��*� /A���


���'&�����!
*���(�$���"B'��������#%���&�� (�#
 Cooper et al.1992) -#�)�* Coping Motive , Social Motive )�� 

enhancement (or amusement) motive.  Heung-Pyo Lee et al.,2007 "��*�/A���
	
��/<��������'&�������*����"����
 5 

/A���
-#�)�* Socialization, Amusement, Avoidance, Excitement )�� Monetary motives. Motivational Model  >1���/<�

'��)��	
���������61�3�/A���
���'&��#����*���1�/���!�#��
/A���
	
�)'�'*�����#��
�1+�!
�*���/���#;�	
�	(����61�3�   

/A���
,�
����#�/<��������'&����&*�$�1��>1���*�.����	�'*!���
!�����	�����

�!�!�����-#�@��61�3� �#
 WU 
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Chunming et al.(2008) )����&/�*�/���!�#��
/A���
 3 !
*��-#�)�* ,��������/<�.���(� (Leadership), �����

�����!�

!����� (Organizational Learning)  )�� Technology Resource �!�  

 

2.4.8  Unified Theory of Acceptance and Use Technology. : UTAUT 

 

Unified Theory of Acceptance and Use Technology $�%! UTAUT "��������� 8 	B3�
���
!����	
��
!
�* 

-#�)�* the Theory of Reasoned Action (TRA), Technology Acceptance Model (TAM), Motivation Model (MM), 

Theory of Planned Behavior (TPB), the Combined TAM-TPB (c-TAM-TPB $�%! Extended TAM), Innovation 

Diffusion Theory (IDT), Social Cognitive Theory  )�� Model of PC Utilization (MPCU)  �1��/<�	B3�
	
��*!�����

��!���&�/A���
-#������
����1+� !
*��-��;#
$������
�����!#������	B3�
'*��J�#
��"�� TRA, TPB, TAM   

Yi-Shun Wang et al.(2009) ��*��@1�)����#�!� UTAUT -���*� Behavioral Intention (BI) -#����.����	�

���/A���
$��� 4 #��� -#�)�* Performance expectancy (������#$����*��	�����

��+����*�
�"���6��
,�"�$�������

-#�) , Effort expectancy (������#$����*��	�����

��+���������-#��*�
) , Social Influence ()��.���#����%�!����

�&���$�%!$�*�
���	
���
�
���!�) )�� Facilitating Conditions (���������&����!����� ����)�#��!�$�%!���������

"%+�z��)   �!����/A���
$���	�+��
�	
���*���� UTAUT -#��"����'��/A���
�*���&��� ($�%!�&����3����"��'��) �!�

.���������	�����

����-/#��
 ��*� �"6 , !�
& , /��������� , �����������	
����������	�����

��+�J )�� 

8�����'�$�%!����8����!�!����� �/<�'��  ��%�!�/�

��	

�/A���
	
��*�.����	�'*! BI '��)����#�!� UTAUT 

��� TAM ���$;��*� Performance expectancy �;�%! /A���
 Perceived Usefulness �� TAM , Effort expectancy �;�%! 

/A���
 Perceived ease of use �� TAM �����!�  )����#'��	B3�
 UTAUT )�#�#��,�"	
� 2.11 '*!-/�
+ 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.11  :  UTAUT model �#
 Wang et al.(2009) 
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Yang et al.(2008) ��*��-���*� UTAUT �/<� Model 	
�!8���
���
!�����	�����

-#�#
��*������� Model )'*

��'��)���#
�
�J  !
*��-��;#
���"�����!� UTAUT  @�����	(���"%+�z���!����
!�����	�����

������	6 #��

���$;�-#��������(� Model of PC Utilization (MPCU) >1���/<�'��)�����61�3�/���
�������!
�!� Personal 

Computer ���*���� UTAUT #��
  #����+� UTAUT �1��$���	
������������61�3����
!�����	�����

	
�!
�*��

"%+�z���!��!�"���'!�� $�%! PC ��*� ����(� UTAUT ��/��
&�'����������61�3�/A���
	
��
!�	8�"�'*!����������

������	6�"%�!�����8����&���/���	6-	
 �#
 Boonchai  Kijsanayotin et al. (2009)   

#��
�$'&�
+�1����"����������
'*��J�*� ������(� UTAUT -/��������61�3����
!�����	�����

!%��J��+�

�(��/<�'�!��
���/���/�&�������*�� ��*� MIN Qingfei et al.(2008) -#�/���/�&� UTAUT �$����-#�������61�3����


!�����	�����

 M-Commerce ��/���	6�
��"������� M-commerce ���������	�6�"	��%!@%! -�*-#���������

���%�!��!�"���'!��       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

,�"	
� 2.12 : UTAUT 	
�-#�������/���/�&��"%�!������ Mobile Commerce �#
 MIN Qingfei et al.(2008) 

2.5  �������	�6�����1�(�������1 1���������� 

���61�3����
!�����	�����

$�%!���'����#��	
�-#���*������'�� -#�@���(�-/��������	(���
"B'�����

	�+�����#���&��� )�� ��#��!����� ��	�����'��# ����(�	B3�
�$�*��
+-/���!8���
"B'�����������$�%!.������,� 

)��$��
���+�-#��(�-/���!8���
"B'�����!����� ��*��-#��*��������
#������
!�����	�����

������	6 �


$���$��
 )'*�����@�(�)�����3�����
!����!!�-#��/<��!���&*��%! ���
!��������!����� )�����
!������

��#���&���  )'*��/���#;��*����
!��������#���&���)����#��!�������+��
���������)'�'*�����$�%!-�*��+� ���

$��
J�������
>1��-#�61�3���)�����+�"��*����������/A���
	
��*!�$����#���
!��������
��1���� )'*!���
����

)'�'*��������#����+(�$����!�)'*��/A���
)��$���'��!�/A���
	
���
�
���!� ��*� /A���
#���������(�$������
!����

����#���&��� !��"������@1��"%�!��*����� )'*�(�$���!�����!��"������@1����������>*!&/	��$�%!��*)�*��/<�'��   

������	�	����������"��*� �����61�3����
!�����	�����

�(�$���!��������#��;� ���� )��

�$�* ��+�
��-�*-#��
�����*��@1�����)'�'*����$�*�����������  !
*��-��;#
 Yang et al.(2008) -#���*��@1�/���#;��!�

���#!�����-���*� !�����$�%!���3�	���#�$�* ���� )����;� ��+��
����)'�'*����������� ���������!�����, 

�*!�	��	���������, )������8���!�����  #����+���/)�����
!�����	�����

������	6�1�)'�'*�����  
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�������	&�����
�$����=�' ���. #��������'����)���>*!&/	��                                             ��������	
� 525004 

 

���() 3 

2�0(������6������2�'	� 

 

,�
�'���
��������#(����������������
/����� 12 �#%!� .������
-#�#(����������;���!���!
*���/<��������

��&*�'��!
*�� 3 ��&*��$�* �%! ��&*�'��!
*���!�.��/���!�������*������� .��/���!�����@�#
���/���(�����	�� 

)�� .��/���!�����@�#
���-�*/���(�����	��)���@�(��	
�
�  (�*��������*�	����%!  ������*���������� 

����	*! )��������*�	��!���6��-�*�(�����������61�3����+��
+)  ��/���#;�'*��J'�+�)'*�@��,�"/A��&��� )��

)��������������� GPS ��������*�  �	��	)��)�������  ��!#
)����!��

  ����"��!� /A�$�)��!&/����   

/A���
'*��J	
��
.�'*!���'�#������(������!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�,"�������!&'��$����������*�  

)����1��(���!���	
���;�-#����������$�$��������"��8���$�*��/A���
'*��J	
��
.�'*!���'�#������(��	�����

 GPS ��

������!&'��$����������*��!�/���	6-	
  �����+��1��������$��"%�!$���'����	
��$����������������&����

��	&��(��	�����

 GPS ��������!&'��$����������*��!�/���	6-	
  �#
�����	(�����
���+��
+�������/)�����

��������!����!���8
$��� �%! ������)���!�@�� (Questionnaire Survey) )��������,�3��)�������1� (In-Depth 

Interview)   

 

3.1  %	"����������6������2�'	� 

1.  61�3���������	
���
�
���!��������(������!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," )������(��������

!&'��$����������*� 	�+��!�-	
 )����'*��/���	6  

2.  �(�$�#�!���'�������
 ��
�
��������(������!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," (GPS) �����������

!&'��$����������*��!�-	
  �(�$�#��&*�/������)����&*�'��!
*�����������
 

3.  ���).��������
#(��������  �(�$�#��+�'!� )�����%�!��%!	
�����������;���������!������������
 

4.  !!�)�����%�!��%!�������;���������!������������
  )���!�@��  )���(�@����������,�3������

�1� 

5.  	#�!�)���!�@����%+!�'�� (Pre-test)  	(����	#�!�)���!�@����%+!�'���#
.����
�
����	�+���#���

�!�.��/���!�������*�)��.����
�
�������	�����

 GPS  �"%�!$��&#��"�*!� )����!.�#"��#'*��J 

6.  /���/�&�)���!�@��  )��-��&#��"�*!� )���"����'����
���!

#�(�@��  )����(�)���!�@����%+!�'��

-/	#�!�!
����+� ����*���-#�)���!�@��	
���#��� @��'�!�  ��!���&�/���#;�	
�����	�+�$�#  )���$�����

�(�$��������;���������!����������
 

7.  ��;���������!����#
 ���)���!�@��	
�������1+�  )�� ���������,�3��.��/���!����)�������1� 

8.  �(���!���	
�-#���/�����.��#
����/�)��� Lisrel 

9.  �������$�.�	
�-#�����/�)��� Lisrel  )���������$�$��������"��8���
�
����'��)/���#���'*��J  

 10.  ��&/.���!����������
 )���(����!��!���!)����'�����*�������$��
����(��	�����

 GPS ��������
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!&'��$����������*��!�/���	6-	
  )���$�����(��	�����

 GPS ��������!&'��$����������*� /����

�����(���;�)"�*$��
���
����1+� 

11.  ��#	(���/��*�.��������
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

,�"	
� 3.1 : ,�")�#���+�'!����#(������������
 

�(�$�#�!���'�������
  �(�$�#��&*�/������  )����&*�'��!
*�����������
 

���).��������
#(��������  ���@1�����(�$�#��+�'!�'*��J )�����%�!��%!	
������

�����;���������!������������
 

!!�)��)����#	(����%�!��%!	
�������������;���������!������������
  

)���!�@��  )���(�@��	
��������������,�3�������1� 

	#�!�)���!�@����%+!�'�� (Pre-test) 

/���/�&�)���!�@��  )��-��&#��"�*!� )���"����'����
���!

#�(�@�� 

��;���������!��� 

/�����.���!���#��
�/�)��� Lisrel 

�������$���!���	���@�'�#��
�/�)��� Lisrel  )���������$�$�

�������"��8���$�*�����'��)/���/���#;�'*��J 

��&/.���!����������
 )���(����!��!���!)����'�����*������K 

��#	(���/��*�.��������
 

61�3���������	
���
�
���!��������(����� GPS �������!&'��$����������*� 

	�+��!�-	
 )����'*��/���	6 
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3.2  ���6�K��2��2�%����1 

 

��8
����(���� )�*��/<� 2 ��8
 �%! ������)���!�@�� )�� ������,�3�������1� #��
�(�@��	
���!���&�

��'@&/������	
�'�+�-��  �#
��;���!��������&*�'��!
*�� 2 ��&*� �%! ��&*�.��/���!�������*�	���� (�@���	&�) )�� 

��&*�.��/���!�������*�	����%!  

 

3.3  �	2 �����2�'	�  1�*@''	��������'��
��������	� GPS 

3.3.1  �	2 �����2�'	� (Research Model) 

 �������
�
+ -#��(��!�'��)�� UTAUT 	
�-#���*������'�� ��/�����������61�3����
!����)������	�����

 

�����!�"���#$�%!���&'(�)$�*���"%+�"�," (GPS) ��!&'��$����������*��!�/���	6-	
 �#
-#��(�)��/A���


	
���
�
���!�������'�#����� $�%!���
!�����	�����

 !!��/<� 2 �*���$�*J �%! "B'���������'�+���	
������

�	�����

��+� (Behavioral Intention to Use : BI) )�� �,���$�%!����!(���
������#������������� (Facilitating 

Condition) /A���
	�+��!��/<�/A���
	
��*�.��#
'��'*!���
!�����	�����

 !
*��-��;'��������# BI ��+��/<�.��%�

��%�!������/A���
 3 !
*�� -#�)�* ���������@1�/���
����!��	�����

��+� (Performance Expectancy : PE) ����

��#�����
	
����������	�����

��+� (Effort Expectancy : EE) )�� )�����'&�����������!����� (Social Influence 

: SI)   

 �!����/A���
$���	
��*�.�'*!���
!�����	�����

 >1��/���!�#��
/A���
 4 #��� -#�)�* ���������@1�

/���
����!��	�����

��+� (Performance Expectancy : PE) ������#�����
	
����������	�����

��+� (Effort 

Expectancy : EE) )�� )�����'&�����������!����� (Social Influence : SI) )�� �,���$�%!����!(���
������#��

����������� (Facilitating Condition)  
���
/A���
!
��*��$�1��	
��
.�'*!���
!�����	�����

	��!�!� ��

��*� /A���


)�� >1��'��	B3�
��/���!�#��
 !�
& (Age)  �"6 (Gender)  )����������'�!����	#�!��	�����

�$�*J 

(Voluntariness : VO)  )�� /�������������������	�����

 (Experience : Exp) )'*��%�!�����������
�
+�/<�

���61�3����
!���� GPS �#
��'��&��� ����*�#
'���&���#����+��1�-�*"���������*���!��"6)��!�
& ���$�%!/A���


)���"

� 2 /A���
 �%! )����������'�!����	#�!��	�����

�$�*J (Voluntariness : VO)  )�� /���������������

����	�����

 (Experience : Exp) �	*���+� 

 )��	����"������/A���
'*��J	
��*�.����	�'*!���'�#������(����� GPS ����� )�#�#��).�,�"'��

)���������
 (,�"	
� 3.2   '��)���������
 : Research Model) 
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3.3.2  *@''	��()�(���0��1�!��������	�6�����1�( (Influenced Factors) 

 3.3.2.1  Performance Expectancy (PE) 

Performance Expectancy (PE) ���@����������/<�$�1����/A���
$����!�	B3�
���
!����$��
	B3�
  

���@1�	B3�
	
���������61�3����
!�����	�����

$�%!���'�����$�*J#��
 ����������$��
	*�� ��*� 

Boonchai et al.(2009), Yi shun Wang et al.(2009), MIN Qingfei et al.(2008) >1�����	B3�
���
!���� UTAUT 

'*��"��*� PE �/<�/A���
$����!����
!�����	�����

!
*��$�1�� �!�����
+�����	B3�
�;
����#�$� PE �/<�/A���


�(����	
��*�.�'*!���
!����!
*��$�1��#��
��*���� )'*����

���!
��%�!$�1�� �%! Perceived Usefulness (PU) ��*� �� 

'��)�����
!�����	�����

 TAM model (Robert W. Stone et al.,2006) )����'��)�����
!���� Extended 

TAM (S.A. Al-Somali et al et al.,2009) '*����#�$� PU �/<�/A���
$����!����
!�����	�����

/A���
$�1�� 

Performance Expectancy (PE) $�%! Perceived Usefulness (PU) $��
@1� ��#��������%�!���������

�"����1+��!�6��
,�"�!�����!�'��������������	�����

��+�J (Sabah Abdullah Al-Somali et al.,2009.,  Yi 

Shun Wang et al.,2009.,   Min Qingfei et al., 2009. )�� Boonchai Kijsanayotin et al., 2009)  ��*���%!��	��

	B3�
-#�'�+����&'�z��-���*����	���@1�/���
���	
���-#��������	�����

��+����(���>1��"B'��������
!����

�	�����

��+�-#� 

�(�$����������
�"%�!	���"B'��������'�#�������� $�%!/����8���������� GPS �����+��
+ -#�"������

���������@1�/���
��� (PE) �!���������!&'��$�������*�'*!���� GPS �#
"������������������/���
���	
�

��-#������� GPS 	�+��
���&*�	
�-#���*��-���*!����� -#�)�*  

- ���'�#'��������*� � ����/A��&��� (Real Time Tracking)   

- ������$�� )������'�#'���@�����������#��	��-���*� (Fleet Management and monitoring)   

- ����(��*!�����	��$�%!������$�����	������#��	�� (Navigation)  )�� 

- �����������!����"%�!��#	(�).�	
�)�����).����������"%+�z�� (Data collection and mapping of 

the transportation)   

 

 3.3.2.2  Effort Expectancy 

 Effort Expectancy $�%! Perceive Ease of  Use  �/<�/A���
	
�"�!
�*��'��)�����
!����$��
'�� -#�)�* 

TAM , Extended TAM  )�� UTAUT  �/<�/A���
	
�!8���
@1� �����*�
'*!����������!��	�����

  ��

���&'�z��	
��*� $���	�����

	
��(����61�3���+��/<��	�����

	
�������-#��*�
 )��� �!���	
��	�����

��+����/<�

	
�
!����
*!��
�����*���� 

 �����
�!��������
�
+ -#�"����������
���*�
�!�������������� GPS !!��/<� 4 #��� �%!  

 1.  ����
��-�*�
 �!�������������� GPS �!�   

 2.  ����
���*�
�!��������/�)���/��
&�'�)��������'*��J   

 3.  ����
��-�*�
 �������

������8
���������  )�� 

 4.  �&�,�"�!���!���	
�-#����������� GPS �*���#��� )��������-#��*�
�"

��# 
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 3.3.2.3  Social Influence (SI) 

 Social Influence (SI) $��
@1�/A���
��%�!���������)�#��!� $�%!�&���!%��	
��
!�	8�"�'*!���'�#�����

����	�����

��+�J  

 ���������
�
+ -#��(�)��.���
!�	8�"�'*!���'�#������(����� GPS ����� !!��/<� 4 ��&*� �%! 

 1.  ������ ($�%!.���*�����) 	
��*������$����*������� 

 2.  "��8��'�	�������� 

 3.  .������������*� $�%!.������*�����*� 

 4. ��*)�*� $�%!���3�	��*)�*� 

 5.  ,����z 

 

 3.3.2.4  *@''	�
!�6
�������
�)�����2��2��
��2�  (Facilitating Condition : FC)  

/A���
 FC �/<�/A���
$���!
*��$�1��	
��*�.����	��#
'��'*!���'�#�����
!����$�%!����	�����

  

/A���
������&��������	�����

 GPS /���!�#��
   	��"
��� ( ��*� ������	&� !&/����/���!�!%��J ) , !���

������� , ���������@�!��	�����

��+�	
���@���������*�����!&/����$�%!����'*��J	
��
!
�*-#� ,  ���������@

�!�.���������	�����

  )�� )$�*��������$��������$�%!�(�)���(���
�
�������� GPS (��*� ����!�@��.����� , 

$����%! ,Website ,�/<�'��) 

 

 3.3.2.5  *@''	�
�	�
�����)�Q 

�!����/A���
$���	�+��
�	
���*������'�� 
���
/A���
!%��J	
��
.����	�'*!���
!�����	�����

   ��	
��
+��#

�$��/<�/A���
������&�  >1��/A���
)��	
��
.����	�'*!���'�#������������ GPS @��)�*�!!��/<� 3 !
*�� -#�)�* 

 1.  �����������������(��	�����

�����  (Voluntariness :VO) 

 �����������������(��	�����

����� !8���
-#�#��
�����';���	
����(��	�����

��+�J����� $�%!

���'�#�����
!�����	�����

��+�J )����-�*-#�@�������� $�%!/��6��������!��!  

 2.  /��������� ( Experience : Exp ) 

���'��)�����61�3����
!�����	�����

 (UTAUT) ��%�!�*�/�������������������	�����

�/<�

!���/���!��(����!
�!
*��	
��*�.�@1����
!�����	�����

  )����%�!�*�.��	
��
/��������������������

�	�����

��+�J)��� ������
�!���
!�����	�����

��+�J����1+�#��
 

3. ���������%+!�'���"%�!����������	�����

 (Basic Knowledge) ��#�/<�/A���
)��	
��
!�	8�"�'*!/A���


������&� (Facilitating Conditions) 

 

3.4   ��
��A��
����	����2�'	� (Research Questionnaire) 

 )���!�@��	
�������������
���+��
+ )�*�!!��/<� 5 '!� �#
 '!�	
� 1  �/<�����!�@����!�����
�
����

��!���	���-/�!�.��'!�)���!�@��  '!�	
� 2  �/<�����!�@����!�����
�
��������
�*���*��������������

������-���*�  '!�	
� 3  �/<�����!�@����!�����
�
�������������� GPS  '!�	
� 4  �/<�����!�@����!���
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��
�
����/A���
	
��
.�'*!���'�#������(����� GPS �������������*�  )��'!�	
� 5 �/<�����!�@����!���������

/���
������� GPS 

 �����"����)���!�@��-#��
���/������)���!�@���#
.����
�
���� 3 	*�� '����8
��� IOC Test 

>1���*�
�$������@/���/�&��(�@���$���#�&�
����1+� .����/������ IOC Test )�#�#��'���� 3.1 

 

'����	
� 3.1 : ���	#�!��(�@��#��
��8
 IOC Test 

Judgment Questionnaire Item 

Expert 

#1 

Expert 

#2 

Expert 

#3 

IOC 

	*����#�*� GPS �*�
�$����$����#���������*�-#�#
�1+� 1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�#��
�����������#��	��-#� 1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�$��*�����*�
������#��	��'�(��� 1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�$�������*�'��'*!�����1+� 1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�(�	��-/��*�&#$��
-#��#
-�*$�� 1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�$�	*����%!�����	������#��	��	
�#
	
��&# (���� ��#�� $�%! 

��#��;�	
��&#) -#� 

1 1 1 1 

	*����#�*� GPS �*�
�$�	*��	���'(�)$�*��@ )��"B'������������
� ����$�*��

����#��	��-#� 

1 1 1 1 

	*����#�*� ���� GPS ������-#��*�
�"

��# (�*�
 5.....>>....
�� 1) 1 1 1 1 

	*����#�*� �/�)���/��
&�'� )�������������'*��J�!����� GPS �������*�


�"

��# (�*�
 5>>
�� 1) 

1 1 0 0.67 

	*����#�*� 	*�������@��

������8
������������� GPS -#��*�
�"

��# (�*�
 5..>>..


�� 1) 

1 1 1 1 

	*����#�*� ���� GPS �$���!���	
���#���)��������-#��*�
�"

��# (�*�
 5..>>..
�� 1) 1 1 1 1 

������ ($�%!.���*�����) 	
��*������$�	*�� ($�%!���3�	K) ���*������� '�!�����$�	*����� 

GPS �"

��# 

1 1 1 1 

"��8��'�	�����8&�����!�	*�� '�!�����$�	*���(����� GPS ������"

��# 1 0 1 0.67 

.������������*� ($�%!.������*��) 	
�	*�����������!
�* -#��(��!����� GPS ��������

��!
�"

��# 

1 1 1 1 

��*)�*� $�%!���3�	��*)�*� �
����(����� GPS ������"

��# 1 1 1 1 

,����z -#��$����������&��$��
����(����� GPS ������"

��# 1 1 1 1 

	*���';����(����� GPS ����� )����-�*�
��� (��*� ������ $�%!.����
�
���!�!%��J) 

��

���!�$�%!������ 

1 1 1 1 
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'����	
� 3.1 : ���	#�!��(�@��#��
��8
 IOC Test ('*!) 

Judgment Questionnaire Item 

Expert 

#1 

Expert 

#2 

Expert 

#3 

IOC 

	*���';����(����� GPS�����-�*�*�.�'!�)	�)���&���!%�����
�����$;�!
*��-� 1 1 0 0.67 

	*���
����'�+������(� GPS ����� ��-�*����
+ ���-��!
 �"

��# 1 1 1 1 

	*����#�*����
�!����(� GPS �������!���' ���-��!
 �"

��# 1 1 1 1 

�"%�!���(����� GPS �����   	*��-#��
������).�$�%!�'�

������ -��)��� ���-

��!
�"

��# 

1 1 1 1 

	*�� ($�%!���3�	K) �
	��"
���(��*� ������	&� !&/����/���!�!%��J)�"

�"!

�(�$�������(� GPS ����� 

1 1 1 1 

	*�� ($�%!���3�	K) �
��������"

�"!�(�$�������(� GPS ����� 1 1 1 1 

	*�� ($�%!���3�	K)  �����@�(����� GPS ���������*�����!&/����$�%!����

'*��J	
�	*���
!
�*-#� 

1 1 1 1 

�����!� �"%�!��*����� ($�%!"�������!����3�	) �����@���������� GPS -#� 1 1 1 1 

	*�������@���$��������$�%!�(�)���(���
�
�������� GPS (��*� $����%! ,Website 

,K) -#� 

1 1 1 1 

	*���
������� $�%!���������� GPS �/<�!
*��#
 1 1 1 1 

	*����
���������� GPS ��)������-��!
�"

��# (��
������)��� 5 .>>.-�*��
 1) 1 1 1 1 

 

 

 

3.5  ���2�6������%����1 1�
�����X�����2�'	� (Research Hypothesis) 

    #��
)���!�@���*��	
� 1-3 ���/<������;���!���	���-/�!�.��'!�)���!�@�����	�+������$;���

,�"���	
��
'*!����(����� GPS �����  ����������$�.���)�#�@1�,�"����!�������������� GPS "��!�	�+�

�������"��8���$�*�����3����"���!���&*�'��!
*��)��"B'�������������� GPS  '�!#��/A�$�	
�"������

���������� GPS 

��%�!����/A���
	
��
.�'*!���
!�����	�����

��+��/<�/A���
	
�-�*!����#�*�-#��#
'�� #����+��1��(��/<�'�!���#�*�

.*��	��/A���

*!
J�#
����*�/������)�� Ranking Scale  

 �����������!����"%�!����������$�/A���
'*��J	
��
.�'*!���
!����)��'�#�������� GPS ��+���

�������#
����!�@��.��/���!�������*���/���	6-	
 #��
)���!�@��	
�)�� (,��.��� 1 : 

)���!�@��)  �����+��1�	(�����������$��"%�!"���������&'�z��'*��J'*!-/�
+ 

 3.5.1  /A���
	
��*�.����	�'*!���
!�����	�����

 �/<�-/'��	B3�
$�%!-�* 
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   '��	B3�
���
!�����	�����

 (UTAUT) ��*��-���*� /A���
	
��*�.����	�'*!���
!����

�	�����

��+� /���!�#��
/A���
�!�#��� �%! 1. #���"B'���������'�+���	
�������	�����

 (BI) >1���/<�.���

���/A���
"%+�z�� 3 !
*�� �%! Performance Expectancy (PE) , Effort Expectancy (EE) )�� Social Influency (SI)  

)�� 2. #���/A���
������&�$�%!����!(���
������#��  (FC)  �#
�
/A���
��%�!������������������(��	�����



�����  (VO) )��/���������������������� GPS (Exp ) �/<�/A���
�����  ��!���	
���;�����������@���(���

�������$��"%�!���"�������*��������/<����� /A���
	
��(�-/��*���
!�����	�����

 GPS ��+� �/<�-/'��	B3�


$�%!-�* �#
���"���������&'�z��'*��J (H1 – H7)  '*!-/�
+ 

 

H1:  ���������@1�/���
���	
���-#����������� GPS (Performance Expectancy : PE)  �
!�	8�"�'*!"B'�����

����'�+���	
������������� GPS (Behavioral Intention to Use : BI) 

H2:  ������#�� $�%!�����*�
'*!����������!����� GPS (Effort Expectancy : EE) ��!�	8�"�'*!

"B'���������'�+���	
������������� GPS (Behavioral Intention to Use : BI) 

H3: ����� ����)�#��!� )���&���,�
�!�	
��
�*����
�
���!� (Social Influence : SI) �
!�	8�"�'*!"B'�����

����'�+���	
������������� GPS (Behavioral Intention to Use : BI) 

H4: �����������������(��	�����

�����  (Voluntariness :VO) �
!�	8�"������#��� Social Influency (SI) 

'*!"B'���������'�+���	
������������� GPS (Behavioral Intention to Use : BI)  

H5: "B'���������'�+���	
������������� GPS (Behavioral Intention to Use : BI) �
!�	8�"�'*!���

'�#��������������� GPS  

H6:  /A���
������&�$�%!����!(���
������#��  (Facilitating Condition : FC) �
!�	8�"�'*!���'�#��������

������� GPS  

H7a : /���������������������� GPS ( Experience : Exp )  �
!�	8�"������ Effort Expectancy (EE)  '*!

���'�#��������������� GPS 

H7b : /���������������������� GPS ( Experience : Exp )  �
!�	8�"������ Social Influency (SI)  '*!���

'�#��������������� GPS 

H7c : /���������������������� GPS ( Experience : Exp )  �
!�	8�"������ Facilitating Condition (FC)  

'*!���'�#��������������� GPS 

 

 #��
)����#�!�'��)�� UTAUT �����@�������$�/A���
'*��J	
��*�.�@1����
!�����	�����

 GPS -#�

)�������@�$��(�'!��!����&'�z������'��>1���!#���!���� '��)�� UTAUT #����*�� #��)�#���,�"	
� 3.3 

'*!-/�
+ 
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,�"	
� 3.3 : )�#�'��)���������
 )�����&'�z��	
�'�!����"������ 

 

 ��%�!����.��/���!�������*�)'*����
��+� 
*!��
�&����3��	
�)'�'*����� #����+��!��������������$�

/A���
'��)����# UTAUT )��� �����61�3����+��
+�1�61�3��/�

��	

�����)'�'*���!��+(�$���/A���
'*��J ��

��!�/������.��/���!����)'*����&*� �"%�!'!��(�@��'*!-/�
+ 

 3.5.2   .��/���!����	
�'�#��������)��-�*���������� GPS �
�����$;�!
*��-���
�
����/���
����!�

���� GPS �"%�!������*� 

  �"%�!�$�	����*�.��/���!������&*�	
�'�#�������� )����&*�	
�-�*���������� GPS �
�����$;�

��
�
����/���
���	�+� 4 #��� �!����� GPS �"%�!������*� )'�'*�����$�%!-�* !
*��-� �1�	(�����������$���!���

	���@�'�#��
��8
 ANOVA  �"%�!"���������&'�z��	
� H8 – H11 '*!-/�
+ 

 

H8: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
���'*!���'�#'���������%�!�-$�

�!��@���*�)�� Real Time  -�*)'�'*����� 

H9: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
��������'������	1� )�����$��

��#���"B'������������
� )������#��	��-�*)'�'*����� 

H10: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
���������(�	�� )�� ���$�

����	������#��	��-�*)'�'*����� 

H11: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
��������;���!�������#��	�� 

/���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#� -�*)'�'*����� 

 

 3.5.3   �	��	��#���'*��J�!����� GPS '*!.��/���!�������*�	
��
���3����"��'*��J �$�%!����

$�%!-�* 

  .��/���!�������*�)���#
���)'*����
��/���	6-	
 �
���3�����/���!�������

/�����	
�)'�'*����� �����
�
+��	(�����������$��	��	)��/���
���	
��!����� GPS '*!.��/���!����	
��
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���3����"��)'*��!
*�� �*��$�%!����$�%!)'�'*�����$�%!-�*�#
61�3��/�

��	

���#��������/���
���$�%!

��#���	��	 GPS ��#���'*��J #���
+   

  1. ��#��������/���
������� GPS �"%�!���'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real 

Time    

  2. ��#��������/���
������� GPS �"%�!���'������	1� )�����$����#���"B'�����������

�
� )������#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
    

  3. ��#��������/���
������� GPS �"%�!������$�����	������#��	��    

  4. ��#��������/���
������� GPS �"%�!�����;���!�������#��	�� /���������$��)�*�

�������� )����(�����#	(�).�	
� $�%! /�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�    

  5. ���� GPS �*�
�$�.��/���!����/��$
�#/�������%+!�"�����-/-#� ���-��!
 �"

��# 

  	�+��
+��	(�����������$��/�

��	

���#��������/���
��� �!�.������������ GPS 	
��


���3����"��'*��J -#�)�*   

  3.5.3.1 ���#��'��&��� (�(�)��'���(����"������)   

   ���	���"����
�-#��$���
���$���'��&������#��;� ���� )���$�* �%! ��'��&���	
�

�(����"������ -�*���� 50 �� , 51-200 �� )�� �����*� 200 �� '���(�#��  ���� GPS �
/���
��������

����&��$����#(�����������*��/<�-/!
*���/<�����)���
/����	8�,�" �#
��"��!
*��
�����%�!'�!��������&�

������*�#��
�@$��
J��� "������$��
J�� �;�*�	
����
/���
���
����1+�-/!
� #����+���/���#;��
+�1�	(����

�������$��"%�!�$�	����*���'��&������#��;� ���� �$�* >1���
��#��������/���
����	�����

 GPS ��#���'*��J

)'�'*�����$�%!-�* �#
���"���������&'�z��'*��J'*!-/�
+ 

 

H12a:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
��������'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time  

�(�$�����'��&���	
���� GPS -�*�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

H12b:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
��������'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )�����

�#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
 -�*)'�'*��

��� 

H12c:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
�����������$�����	������#��	��  �(�$�����'��&���	
���� GPS -�*

�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

H12d:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
�������������;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� 

)����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�  �(�$�����'��&���	
���� GPS -�*�*����/<���'��&���

���#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

H12e:    ���� GPS �
�	��	)���
/���
����*�
/��$
�#/�������%+!�"���	
�'�!���� �$������'��&���	
���� GPS -�*

�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

 

  3.5.3.2 ����/<������!�
��"�$��	
������������*� ( �/�

��	

�.��/���!����	
�����@

'��!�)��.��/���!����	
������������$���*��)   
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   ��/���#;��!�����/<������!��@	
���������/���!����  .��/���!�������*�	��

���!�-	
-	
��+�#(�����������*��� 3 ���3�� �%! 1. ����@�!�'��!�	�+�$�#  2. ����@�!�'��!� )��������

�����$���*�������*���-/  )�� 3. �����������$���*��	�+�$�#   ����������$���!�����/���#;��
+�/<�����������$�

�"%�!�$�	����*�  .��/���!����	
����
��"�$���!�'��!� )��.��	
��������*�����$�%!����$���*�� �
��#�����


!����)��������/���
����	�����

 GPS )'�'*�����$�%!-�* �#
"���������&'�z��'*��J#��'*!-/�
+ 

 

H13a :   .��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
��������*������$���*�� �


��#��������������� GPS �"%�!���'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time  -�*)'�'*����� 

H13b :   .��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
��������*������$���*�� �


��#��������������� GPS �"%�!'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )������#��	�� '�!#���"%�!

'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -�*)'�'*����� 

H13c :   .��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
��������*������$���*�� �


��#��������������� GPS �"%�!�(�	��$�%!���$�����	������#��	�� -�*)'�'*����� 

H13d :   .��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
��������*������$���*�� �


��#��������������� GPS �"%�!��;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� 

$�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�-�*)'�'*����� 

H13e :   ���� GPS �
�*���*�
�$�.��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����

	
��������*������$���*�� �����@�#�������+(������%+!�"���-#�-�*)'�'*����� 

 

  3.5.3.3 ��!�������*� (�/�

��	

���$�*��.��/���!����	
��$����������*�,�
��	�!�@��� 

������*�	���/���	6) 

   .��/���!�������*��!�-	
 )�*�!!�-#��/<��!���&*� ('����!�"%+�	
�	
��$�������) 

�%! ��&*�	
��
�������������*�!
�*��	�!�@�����"�� ( ��"����&��	")��/����=� $�%!,�
��	�!�@��� ) )��.��	
��


�������������*�����#��	���/���	6  �
��#�����
!����)��������/���
����	�����

 GPS )'�'*�����

$�%!-�* �#
"���������&'�z��'*!-/�
+ 

 

H14a :   ��$�*��.��	
��
�������������*�!
�*����!���"����&��	")��/����=� $�%!,�
��	�!�@����!�'� 

)��.��	
��
�������������*�����#��	���/���	6  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!���'�#'������

���%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time -�*)'�'*����� 

H14b :   ��$�*��.��	
��
�������������*�!
�*����!���"����&��	")��/����=� $�%!,�
��	�!�@����!�'� 

)��.��	
��
�������������*�����#��	���/���	6  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!'������	1� )�����$��

��#���"B'������������
� )������#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!��

���#�1+� -#�!
*��	��	*��	
 -�*)'�'*����� 
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H14c :   ��$�*��.��	
��
�������������*�!
�*����!���"����&��	")��/����=� $�%!,�
��	�!�@����!�'� 

)��.��	
��
�������������*�����#��	���/���	6  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!������$�����	�����

�#��	��-�*)'�'*����� 

H14d :   ��$�*��.��	
��
�������������*�!
�*����!���"����&��	")��/����=� $�%!,�
��	�!�@����!�'� 

)��.��	
��
�������������*�����#��	���/���	6 ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!�����;���!�������#��	�� 

/���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�-�*)'�'*����� 

H14e :   �	�����

 GPS �
�*���*�
�$�.��	
��
�������������*�!
�*����!���"����&��	")��/����=� $�%!

,�
��	�!�@����!�'� )��.��	
��
�������������*�����#��	���/���	6  /��$
�#�+(������%+!�"���-#� -�*)'�'*����� 

 

  3.5.3.4 ����	��	
������������*� (�/�

��	

�.��/���!����	
����*�������	��/���(� )�� 

-�*/���(�����	��) 

   .��/���!�������*��!�-	
�*��$�1����#(�����������*�$�%!�#��	�� -/��

����	��/���(� )�� �*��$�1��-�*/���(�����	�� (�/�
�
�����	��-/��%�!
J'��)'*�!���) ����������$���!�����

/���#;��
+�"%�!�$�	����*� .��/���!����	
����*�$�%!�#��	��-/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	�� �
��#��

���
!����)��������/���
����	�����

 GPS )'�'*�����$�%!-�*�#
"���������&'�z��'*��J '*!-/�
+ 

 

H15a :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )��-�*/���(�����	�� ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!���'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time -�*)'�'*����� 

H15b :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	��  ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )������#��	�� '�!#���"%�!

'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
 -�*)'�'*����� 

H15c :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	��  ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!������$�����	������#��	��-�*)'�'*����� 

H15d :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )��-�*/���(�����	��  ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!�����;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!

/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�-�*)'�'*�����  

H15e :   �	�����

 GPS �
�*���*�
�$�.��	
��
�������������*�-/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	�� 

�����@/��$
�#�+(������%+!�"���-#� -�*)'�'*����� 
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3.7 ���������%����1�!��	2��!�� 

 

 3.7.1 *������-��*��������%�
!� 

 '����$��
 .��/���!����	�+�$��
��'�!�	(�����#	���

�"����
�'*!���	���"����
��"%�!#(�����

8&������z�����'��&��� (-�*�*����/<� $���$&���*���������'��&��� $���$&���*���(���# ���3�	�(���# ���3�	�$���

�(���# $!������ )�������'*��J)  

 ���	���"����
�-#��(�)����'��&����$�*���+�!!��/<���&*�J '��/���,	�!�8&����	
�	(� ��&*�

.��/���!�������*��;-#�@����#��&*�-����*���� �����!���>1��������)���.
)"�*�#
���"����8&���������� 

���	���"����
�  (http://knowledgebase.dbd.go.th/DBD/BRA/braTimeSeries.aspx) )�#��(����/������

.��/���!��������&*��!�.��/���!�������*�������	������+� >1���(���� 9,034 ��
 (��
���!

#'��,��.��� 

� : '����)�#��(������'��&���	
��#	���

�'*!���	���"����
� 

 

 

 3.7.2 ���������'���2��	2��!������1	�������%�� Yamane 

 ����(�$�#���#��&*�'��!
*�� ���(�$�#�#
���$�������!� Yamane �#
�(����'��!
*��>1�����"��8�

����(����/������	
�������+� �����@$�-#� 2 ��8
 �%! ���#����'���� Yamane $�%! �(�����#
�����'� >1����

���
�
+��-#�)�#�����(�$�#��&*�'��!
*��-��	�+� 2 ��8
 #��'*!-/�
+ 

 

  3.7.2.1 $��(����'��!
*�������'� 

 #��
��%�!�-��#

���� �%! �(����/������(N) �%! 9,034 ��
 )���(�$�#�$���#���������#���%�!��/<� 

5%  �����@�(�������#'��!
*��(n) .��/���!�������*�	���� '����'��!� Yamane 

 

Ne21
Nn

�
�  

 

��%�! n   = ���#��&*�'��!
*��       

N  = /������	
���������61�3�   = 9,034 

e   = ����.�#"��#	
����#�1+� ($�%! �(�$�#������%�!���� ) = 5% 

 

n    = 
9,034 

1 + (9,034)*(0.05)2 

=     383.04        ( =  384 ) 
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  3.7.2.2 $��(����'��!
*�����'���� Yamane 

 ��%�!�(����/������(N) �%! 9,034 ��
 )���(�$�#�$���#���������#���%�!��/<� 5%  '���� Yamane 

-#����&�$��*��(����'��!
*�� (n) !
�*��$�*�� 383 – 385 '��!
*��  

 

'����	
� 3.3 : '���� YAMANE 

Sample Size (n) �()���	��2���1��6�1�)���!�� Q  

Size of 

Population(N) 
±1% ±2% ±3% ±4% ±5% ±10% 

500 B B B B 222 83 

1,000 B B B 385 206 91 

1,500 B B 938 441 316 94 

2,000 B B 714 476 333 95 

2,500 B  1,250 769 500 345 96 

3,000 B 1,364 811 517 353 97 

3,500 B 1,458 843 530 359 97 

4,000 B 1,538 870 541 364 98 

4,500 B 1,607 891 549 367 98 

5,000 B 1,667 909 556 370 98 

6,000 B 1,765 938 566 375 98 

7,000 B 1,842 959 574 378 99 

8,000 B 1,905 976 580 381 99 

9,000 B 1,957 989 584 383 99 

10,000 5,000 2,000 1,000 588 385 99 

15,000 6,000 2,143 1,034 600 390 99 

20,000 6,667 2,222 1,053 606 392 100 

25,000 7,143 2,273 1,064 610 394 100 

50,000 8,333 2,381 1,087 617 397 100 

100,000 9,001 2,439 1,099 621 398 100 

� 10,000 2,500 1,111 625 400 100 
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�������	&�����
�$����=�' ���. #��������'����)���>*!&/	��                                             ��������	
� 525004 

 

���() 4 

-1���2�'	� 

 ��������������!���.*��)���!�@��(,��.��� 1 : )���!�@��)  �
.��/���!�������*�	����

��/���	6-	
 -#�!�&�����$��$���!����(����	�+���+� 400 ��
 �/<�)���!�@��	
��
��!������@��� 384 ���� >1��

'��$�������!� Yamane @%!�*�����"

�"!'*!����������$�	���@�'�  

 ����%+!�'��"��*�.��/���!����	
�'!�)���!�@����+� /���!�#��
.��	
�-#���� GPS )��� )��.��	
�
��-�*

��� GPS ��!�'���*��������

���� �%! ��!
�� 41 )�� 59 '���(�#��   

 ��!���	
���������	�+�$�#-#�@���������$�'����8
���	���@�'� #��
�/�)��� Lisrel )�� #��
���

�������$�����)/�/���  >1�������@'!��(�@��'*��J 	
��(�$�#-����'!�'��-#� 

 

4.1  *@''	��()
!�-1������!��������	�6�����1�( 

 

 '��	B3�
���
!�����	�����

 (UTAUT) ��*��-���*� /A���
	
��*�.����	�'*!���
!�����	�����



��+� �/<�.������/A���
�����&*� �%! "B'���������'�+���	
�������	�����

 (BI)  /A���
������&�$�%!����!(���


������#��  (FC)  )�� /A���
�����  (Mediator) 

 "B'���������'�+���	
�������	�����

 (Behavioral Intention to Use Technology : BI $�%! IU) �/<�.�

�����/A���
"%+�z�� 3 !
*�� �%! Performance Expectancy(PE), Effort Expectancy(EE) )�� Social Influency(SI)   

 /A���
������&�$�%!����!(���
������#��  (Facilitating Condition : FC) �/<�/A���
	
���
�
���!����

!���/���!�!%��J	
�)�#�@1�����"��!�	
���
!�����	�����

��+�J  

 /A���
����� (Mediator) �(�$������
�
+>1���/<����61�3����
!�����	����


�!���'��&��� ��

/���!�#��
/A���
��%�!������������������(��	�����

�����  (VO) )��/���������������������� GPS 

(Exp )  )'*$���/<����
�!����
!�����#
�&��� ���
/A���
����)'�'*��#����"6)��!�
&��������
�
���!�#��
   

/A���
������*��$�1�����*�.�'*!���
!�����	�����

�#
�*�������$����#"B'���������'�+���	
�������	�����

 

(BI) ����1+��#
.*��	��/A���
"%+�z��)'*��!
*�� �%! Performance Expectancy (PE) , Effort Expectancy (EE) 

)�� Social Influency (SI)   )���*��$�1�����*�.��*�������$����#���
!�����	�����

 (UTAUT) .*��	��/A���


������&�$�%!����!(���
������#��  (FC)    

 �"%�!�$�	����*�/A���
�#����	
��*�.�'*!���
!�����	�����

 GPS �1�!�6�
���"��������!���	���@�'��*�

/A���
	
��*�.����	�'*!���
!�����	�����

 ��+��/<�-/'��	B3�
$�%!-�*  ��!���	
���;��������� -#�@���(���

�������$��"%�!���"�������*��������/<����� /A���
	
��(�-/��*���
!�����	�����

 GPS ��+� �/<�-/'��	B3�


$�%!-�* �#
���"���������&'�z��'*��J (H1 – H7)  '*!-/�
+ 

 



36

 
,�"	
� 4.1 : )�#�'��)���������
 )�����&'�z��	
�'�!����"������ 

 

 ����������$���!���	���@�'��#
�/�)��� Lisrel ��+� �/<�����������$���!����"%�!
%�
��.� �*�.�	
�

�������$�-#���+�'��'��	B3�
$�%!-�* �����%!���/<����"�������*����&'�z��	
�'�+�-�� (H1 – H7) ��+��/<��������� 

)�������1��/<����
%�
���*�/A���
'*��J #��	
����&-����'��)���������
��+��*�.�@1����
!�����	�����

 GPS ����

-/�#
/��
�
  �(�$����������
���+��
+ ��-#�)�#�.�����������$� �/<��(�#����+�#��'*!-/�
+  

 

 4.1.1  .�����������$�/A���
	
��*�.�'*!���
!�����	�����

 GPS �#
.��/���!�������*��!�-	
 

  ����������$����*���
+���/<�����������$�/A���
��,�"���#��	
�-#�)�#�-����'��)���������
 

>1��.�����������$���!���)�#�#��,�"	
� 4.2 )�� 4.3 

 

 
,�"	
� 4.2 : )�#��*� Standard Value �!��+(�$���.����	����/A���
'*��J'*!���
!�����	�����

 GPS �#


.��/���!�������*��!�-	
 



37

 

 
,�"	
� 4.3 : )�#��*� Estimate Value �!��+(�$���.����	����/A���
'*��J'*!���
!�����	�����

 GPS �#


.��/���!�������*��!�-	
 

 

 )���������������$������@��&/.�����������$�-#�#��)�#���'����	
� 4.1 

 

'����	
� 4.1 : )�#��+(�$���.����	����/A���
'*��J'*!���
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 GPS ( TE = Total Effect , DE = Direct 

Effect )�� IE = Indirect Effect) 
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����������$��/<������"
����� Behavioral Intention to Use (IU $�%! BI) -#�#������� 

 

ZBI = 0.33ZPE   +   0.17ZEE   +   0.63ZSI   +   e  

 

  !
*��-��;'�� .�����������$�/A���
	
��*�.����	�'*!���'�#�����
!�����	�����

 GPS 

(Behavior of Use GPS : BU) ��+� ����"��*�  /A���
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 GPS (BI)�#
�
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  	�+��
+

�����@��&/�/<������"
����� Behavior of Use(BU) -#�#������� 

 

ZBU = 0.19ZFC   +   0.02ZExpFC   +   0.09ZIU   +   e 
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 1. Performance Expectancy 
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,�"	
� 4.4 : .�����������$�/A���
 Performance Expectancy (PE) 

 

  .��������������$�#��
�/�)��� Lisrel )�#��$��$;�������#$���#���/���
���	
���-#����

������� GPS ��#���'*��J �#
�����@��&/�/<������"
����� Performance Expectancy (PE) -#�#������� 

 

ZPE   =   0.66ZPE1   +   0.78ZPE2   +   0.82ZPE3   +   0.72ZPE4   +   0.68ZPE5   +   0.71ZPE6   +   0.61ZPE7   +   e 
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T-Value Estimate Value 

Standard Value 
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 2.  Effort Expectancy 
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ZEE   =   0.84ZEE1   +   0.93ZEE2   +   0.90ZEE3   +   0.67ZEE4   +   e 
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,�"	
� 4.5 : )�#��*� Estimate Value , Standard Value )�� �*� T-Value �!�����������$�/A���
 Effort 

Expectiveness 

 

  .�����������$�)�#��$��$;��*�.��/���!�����$��+(�$��������(�����!�����
��-�*�
 �����

������ GPS -��	
� ����������/�)���/��
&�'� )�������������'*��J�!����� GPS �/<�!��#��)�� �!������%! 

������#���������

������8
������������� GPS  ���������!&/���� GPS )�� ���	(�������������!������

���� GPS '���(�#��  >1���!#���!����.�	
�-#����������,�3��.��/���!����  ��*���%! .��/���!�����$;��*� 

��!������ GPS ��+�������-#��*�
 )������"�*!���%�!��������@���-/����)'*�;-�*-#��/<�/���#;��(�����"���

����	��	
�������+��/<�����	���#��J	
����!
�*�/<�/���(�  '��!&/���� GPS ��+��������*�
 �����@��

����-#��*�
��� )'*

!
*��-��;'��!���/<��"���.��/���!����K (�#
��"����

*!
) ��+� �&*�����	
���������� GPS �"%�!���'����!�

'(�)$�*��@�	*���+� )'*-�*-#�'�!����#1���!���!%��J�������K ������������$��"%�!������$��)����#���������*� 

.��/���!����K�1�-�*�*!
-#����.������/�)���/��
&�'�'*��J	
���
�
���!�)���$������(�����������
��-�*�
��

/���#;��
+����1+�   

 

 

Estimate Value Standard Value 

T-Value 



42

 3. Social Influency 
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� 4.6 : )�#��*� Estimate Value , Standard Value )�� �*� T-Value �!�����������$�/A���
 Social Influency 
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  .�����������$���!��� )�#��$��$;��*� ��&*��&���	
��
!�	8�"�.���#���$�.��/���!����

'�#��������������� GPS �%! “������” $�%!.���*����� )��.������$���*���!������� �*��"��8��'�	��8&���� (��*���)  
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�����"
����� Social Influency (SI) -#�#���
+ 

 

ZSI   =   0.90ZSI1   +   0.81ZSI2   +   0.88ZSI3   +   0.80ZSI4   +   0.78ZSI5   +   e 
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 4. Facilitating Condition 
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ZFC   =   0.68ZFC1   +   0.94ZFC2   +   0.79ZFC3   +   0.76ZFC4   +   0.76ZFC5   +   e  
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� 4.7 : )�#��*� Estimate Value , Standard Value )�� �*� T-Value �!�����������$�/A���
 Facilitating 

Condition 

 

Estimate Value

Standard Value

T-Value
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� H8 – H11 	(��$�	����*�.��/���!������&*�	
�'�#�������� )����&*�	
�

-�*���������� GPS �
�����$;���
�
�����	��	)��/���
���	�+� 4 #��� �!����� GPS �"%�!������*� )'�'*��

���$�%!-�* !
*��-� >1��.�����������$���&/-#�#��'����	
� 4.2  '*!-/�
+ 

 

'����	
� 4.2 .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �"%�!"���������&'�z��	
� H8 – H11 

 
$��
�$'& : .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �"%�!"���������&'�z��	
� H8 – H11 �"%�!�/�

��	

�

�����$;� ��
�
������#��/���
����!� GPS '*!���/���!���� �!�.��/���!������&*�	
���� )��-�*��� GPS 

 

H8: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
���'*!���'�#'���������%�!�-$�

�!��@���*�)�� Real Time  -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1�/����8 H8 �����%! GPS �
�	��	$�%!/���
���'*!���'�#'��

�������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time '*!.��	
���� GPS )��-�*��� GPS ����#��	
�)'�'*�����   .��	
���� GPS 

/������/���
����!� GPS ��/���#;��
+ -��	
���#����)�����
�
 4.5 �����	
� .��	
�-�*��� GPS �$���)�� (���
�
) 

!
�*	
� 2.96 ��%�!/���!���������$;�	
�-#����������,�3����"��*� .��/���!����	
�-�*��� GPS ��+�����*���;

	���)���$;�#��
�*� GPS �
/���
���'*!������ )'*�$;��*�-�*�������	
��(��/<� ��*���%!.��/���!����	
�'�#�����-�*

��� GPS ��+��!��*�)��-�*��� GPS '��;�����@'�#'��������*�-#� @1���-�* Real time )'*�;!
�*����#��	
��"

�"! 

#��
�	�����

��%+!�'��	
��
!
�*)��� �%! �	�6�"	��%!@%! >1���!���������@'�#'*!���"����������@-#��#
'��

)���
�������@'����!����������/��
	��-#�!
*����#��#��
  �!�����
+
���
��'����#������/�����,�
��

�*�
�&����!�!&��'��$'&!
���+�$�1��#��
  

 

H9: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
��������'������	1� )�����$��

��#���"B'������������
� )������#��	��-�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H9” �����%! GPS �
�	��	$�%!/���
���'*!

���'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )������#��	�� '*!.��/���!����	
���� GPS )��-�*��� 
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GPS ����#��	
�)'�'*�����  ��/���#;��
+ ��#����)�����
�
�!���&*�.��/���!����	
���� GPS �$���)��-��	
� 

4.16 �*��.��/���!����	
�-�*��� GPS �
��)��/����� 3.00 )�#��*�.��/���!����	
�-#���� GPS �$;��*� GPS �


�	��	'*!���/���!���������*�.��/���!����	
�-�*��� GPS >1���!#���!������!������������,�3�� �%! 

.��/���!������&*�	
�-�*��� GPS ��+�-�*�*!
����/���
���#������'������	1� )�����$����#���"B'��������

����
� )������#��	�� �	*��#��� .��/���!�����(����������/<����������%�!�����/�!#,�
���������
� )'*�;

-�*-#�������#�����'����!������� �#
��"��.��/���!������

*!
>1���
�(�����@-�*��� ������/<����#��J

>1��	(��������� )���
�����#�$��
"����������@.��#�/�
�
� �����
	
�'�!��������
�	��
�� )��������

/��������	���	�6�"	��%!@%! #����+��1��!��*�)�� GPS ���*�
-#�)'*�;-�*��*���%�!��%!	
��(��/<�'*!���

/���!���� 

 

H10: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
���������(�	�� )�� ���$�

����	������#��	��-�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H10” �����%! .��	
���� GPS �$;��*� GPS �/<�

���%�!��%!	
��
/���
���������(�	�� )�� ���$�����	������#��	�� �����*���&*�	
�-�*��� GPS   ���
�
+��)���*�

��#����)�����
�
��)'�'*�����!
*���
��
�(���� )'*���$;��*���)��'*�����-�*��� �%! /����� 4.04 ��� 3.29  

)���/<���)��	
�-�*������ ��%�!����.��/���!����)'*����
����������	��	
�����!
�*�/<�/���(� #����+�)���*� GPS ��

�*�
�(�	��-#�#
 )'*�;-�*-#��/<�����	
��(��/<��	*��#��� �#
��"��.��/���!����	
���������!���&�"%+�	
�)����
���

-�*'�!���� !
*��-��;'�� GPS ��
���/<����%�!��%!�(�	��	
��
/���
����(�$���������	
���!���&�"%+�	
����������

�	*���+� 

 

H11: .��	
����)��-�*��� GPS '*���$;��*� ���� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
��������;���!�������#��	�� 

/���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#� -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H9” �����%! .��/���!����	
���� GPS )��

.��/���!����	
�-�*��� GPS �
�����$;��*� GPS �/<����%�!��%!	
��
/���
���)���	��	�������;���!������

�#��	�� /���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&# ����#��	
�

)'�'*�����   

 

 �����"��������#��/���
���$�%!�	��	�!� GPS '*!���/���!���� �!�.��/���!�������*��!�

-	
 �#
�(�)��.��/���!�����/<��!���&*� �%!��&*�	
���� GPS )����&*�	
�-�*��� GPS "��*� .��/���!����	
���� 

GPS '*���$;��*� GPS �
/���
���)���
�	��	'*!���#(����������� �����*���&*�.��/���!����	
�-�*��� GPS !
*��

�
��
�(����	���@�'���	&�#��� �#
�
��#����)�������*� 4 	&���
���   

 �(�$�����&*�.��/���!����	
�-�*��� GPS ��+��/<�	
��*������*�.��/���!�����$�*���+�
����
!�����*� GPS 

�/<����%�!��%!	
��
/���
��� ()����!
�*����#��	
�'�(���*� �%! �
��)�����
�
/����� 2.96 @1� 3.29 #��,�"	
� 4.8 ) 
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,�"	
�  4.8 : )�#���#����)���	��	�!� GPS 	
��
'*!���/���!�������*��!�.��/���!�����!�-	
 

( RT : Real-time Tracking  ,  MM : Transportation Monitoring and Management  ,  NAV :  Navigation  )�� 

DCM : Data Collection for Routing or Mapping)  

 

 ���,�"	
� 4.8 ���$;�-#��*� GPS �
�	��	'*!.��/���!����	
���� GPS �����*�.��/���!����	
�-�*��� GPS 

	&�#��� .��/���!����	
���� GPS ����� GPS �"%�!'�#'���@���	&������*�#���!%��J  )'*.��/���!����	
�-�*-#���� 

GPS ���!��*� GPS �
/���
���������!�����	�����	
��&# 

 ���������,�3��.��/���!���� "��*�.��/���!����	
�-�*-#���� GPS '*���������	�����*��#��J>1��

�&����
!
�*)��� #����+� GPS �1�-�*��*!&/�����(��/<� )���*����
/���
����*�
�!�����	��  �!�����
+.��/���!����

'*��
��#
	
��������8
����#��	
�/����'���'�!# )��-�*'�!������	&��"����'��   #����+����"������'�#��������$�%!-�*

��� GPS �1�-�*-#��1+�!
�*���/���
����!� GPS �	*��#���  )����%�!"������/���
���	
���-#������� GPS �	

����

������	&�	
�'�!���

-/ .��/���!�����(��������1��!��*������	&�'�#'�+� GPS ��+���+��/�%!�)��-�*�&���*� 

 !
*��-��;'���&#�����'	
��*����� �%! .��/���!����	
���� GPS )��� �!��$;�/���
����!� GPS 

�����*�.��/���!����	
�
��-�*��� GPS 	&�#���  #����+��1��/<�-#��*�$��.��/���!����	
�
��-�*-#���� GPS -#�	#�!�

���)��-#��$;�/���
����!� GPS �#
$�������@'
����*�/���
����/<�'�������/�

��	

����
!#������	&�-#�

��#����1+� �;!���/�
�
�	�6��'�$������� GPS ����1+�-#� 

 

 

4.3   ������������!��Q%������ GPS �!�-��*��������%�
!��()�(1	�,
�6�����!��Q 6������	�����&�! 

 

 �����!���	
��������� .������
-#���#��&*���!����#
�(�)����&*�.��/���!����'�����3����"��	
�

����
��1����	
�����3��  �����+��1�	(�����������$� >1��.�	
�-#������@!8���
�	��	 $�%!��#�������� GPS 

�#
.��/���!�������*��!�-	
 -#�#���
+ 

 1. ��#��������/���
������� GPS �"%�!���'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time    
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 2. ��#��������/���
������� GPS �"%�!���'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )��

����#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
    

 3. ��#��������/���
������� GPS �"%�!������$�����	������#��	��    

 4. ��#��������/���
������� GPS �"%�!�����;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� 

)����(�����#	(�).�	
� $�%! /�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�    

 5. ���� GPS �*�
�$�.��/���!����/��$
�#/�������%+!�"�����-/-#� ���-��!
 �"

��# 

   

 4.3.1 ���#��'��&��� (�(�)��'���(����"������)   

  '��	
����	���"����
�-#��$���
���$���'��&������#��;� ���� )���$�* �%! ��'��&���	
�

�(����"������ -�*���� 50 �� , 51-200 �� )�� �����*� 200 �� '���(�#��  ��/���#;��
+-#�	(�����������$�

�"%�!�$�	����*��	�����

 GPS �
�	��	$�%!/���
���'*!.��/���!����	
��/<���'��&������#��;� ���� �$�* 

)'�'*�����$�%!-�* �#
���"���������&'�z��'*��J ( H12a – H12e)  �����	
�.��'!�)���!�@���/<�

.��/���!�������# S, M )�� L ��!�'���*����!
�� 51.4 , 36.4 )�� 12.2 '���(�#�� .�����������$�����

)/�/��� )�#�-#�#��'����	
� 4.3 #��'*!-/�
+ 

 

'����	
� 4.3 : .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �"%�!"���������&'�z��	
� H12a – H12d  

 
$��
�$'& : .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �"%�!"���������&'�z��	
� H12a – H12e �/�

��	

������$;� 

��
�
������#��/���
����!� GPS '*!���/���!���� �!���&*�.��/���!�������#��;� ���� )�� �$�* 

 

H12a:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
��������'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time  

�(�$�����'��&���	
���� GPS -�*�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

 �������������$�����)/�/��� (ANOVA) "��*��*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 

H12a” �����%! ��)�*�!����'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time ��+� GPS �
�	��	$�%!

/���
���'*!.��/���!�������# ��;� ���� )���$�* )'�'*�����  �#
��'��&������#�$�*�������@���

/���
��� GPS -#��';�/����	8�,�"��*���'��&������#����)����;� �#
��)��/���������
�
!
�*	
� 4.69 �*��

��)�����
�
�!����������#����)����;� ������

���� �%! !
�*	
� 3.43 )�� 3.61 '���(�#�� !
*��-��;'�� ���


�!�.��/���!�������#���� ��+�"��*��
�*�����)/�/��������*���&*�!%��J )�#��$��$;��*�.��/���!�������#



49

��������*���;��� GPS -#�#
 ����*���;
��-�*�';�	
���� >1����
�������@"������#������������$��
/����	8�,�"

����1+�-#�!
� 

 

H12b:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
��������'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )�����

�#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
 -�*)'�'*��

��� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H12b” �����%! GPS �
/���
���'*!

.��/���!����)'*�����#(��;� ���� )���$�*) ��)�*�!����'������	1� '�#'��"B'������������
� )�����

�#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�!�����#�1+��$�	��	*��	
 ����#��	
�)'�'*��

��� �#
��'��&������#�$�*�������@���/���
��� GPS -#��
/����	8�,�"��*���'��&������#����)����;� �#


��#����)�����
�
���.��/���!�������#�$�* ���� )����;� �%! 4.40 , 3.37  )�� 3.25 '���(�#�� 

 

H12c:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
�����������$�����	������#��	��  �(�$�����'��&���	
���� GPS -�*

�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H12c” �����%! ��'��&������#��;� ���� )��

�$�*-#����/���
������� GPS �"%�!����(�	��)�����$�����	������#��	�� ����#��	
�)'�'*����� �#
��'�

�&������#�$�*�������@���/���
��� GPS -#��
/����	8�,�"��*���'��&������#��;� )������  �#
��#��

��)�����
�
���.��/���!�������#�$�* ��;� )������ �%! 4.23 , 3.62  )�� 3.23 '���(�#�� 

 

H12d:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
�������������;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� 

)����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�  �(�$�����'��&���	
���� GPS -�*�*����/<���'��&���

���#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F ��!
��*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “-�*!��/����8 H12d -#�” �����%! .��/���!����	&�

���# '*�����/���
������� GPS �"%�!�����;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� )����(���

��#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&# -�*)'�'*����� �#
��#����)�����
�
���.��/���!�������# 

�$�* ��;� )�� ���� �%! 3.58 , 3.49  )�� 4.23 '���(�#�� 

 

H12e:    ���� GPS �
�	��	)���
/���
����*�
/��$
�#/�������%+!�"���	
�'�!���� �$������'��&���	
���� GPS -�*

�*����/<���'��&������#��;� ���� )���$�* -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H12e” �����%! ���� GPS �
�	��	)���


/���
����*�
/��$
�#/�������%+!�"���	
�'�!���� �$������'��&������#��;� ���� )���$�* )'�'*����� )����

�*�
�#/������������+(������%+!�"����$�)�*.��/���!������
�$�*-#������*� �#
��#����)�����
�
���

.��/���!�������# �$�* ��;� )�� ���� �%! 4.38 , 3.40  )�� 3.15 '���(�#�� 
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 ��%�!�������$��/�

��	

���#���	��	�!� GPS '*!.��/���!�������*�)'*�����#�/<���*J ��"�.�#��

)�#���'����	
� 4.4   >1���������'���.�����������$�����)/�/����
+-#��*� .��/���!�������*����#��;�)��

����-#����/���
���������� GPS ����#��	
�-�*)'�'*�����	&�#���   

 

'����	
� 4.4 : .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �/�

��	

���#���	��	�!� GPS '*!.��/���!����

���#��;� – ���� - �$�* 

 
$��
�$'& : .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �/�

��	

���#���	��	�!� GPS '*!.��/���!����
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�  4.9 :  )�#���#����)���	��	�!� GPS 	
��
'*!���/���!�������*��!�.��/���!�����!�-	
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�.��/���!�������#��;� ���� )���$�* 

( RT : Real-time Tracking  ,  MM : Transportation Monitoring and Management  ,  NAV :  Navigation  )�� 

DCM : Data Collection for Routing or Mapping  ,  FS : Fuel Saving )  
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( RT : Real-time Tracking  ,  MM : Transportation Monitoring and Management  ,  NAV :  Navigation  )�� 

DCM : Data Collection for Routing or Mapping  ,  FS : Fuel Saving )  
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( RT : Real-time Tracking  ,  MM : Transportation Monitoring and Management  ,  NAV :  Navigation  )�� 

DCM : Data Collection for Routing or Mapping  ,  FS : Fuel Saving )  
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 4.3.4 ��/)�������#����	��	
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� 4.7 :  .�����������$�����)/�/��� (ANOVA) �/�

��	
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H15b :   ��$�*��.��	
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 ��%�!�����*� F �����*��*� FCrit  #����+��1���&/-#��*� “/����8 H15b” �����%! .��	
��
�������������*�$�%!

�#��	�� -/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	��  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!'������	1� )��

���$����#���"B'������������
� )������#��	�� '�!#���"%�!'����!�)��)��-�����.�#/�'�)��!&��'��$'&	
�

!�����#�1+� -#�!
*��	��	*��	
 ����#��	
�)'�'*����� 

 

H15c :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	��  ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!������$�����	������#��	��-�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F ��!
��*��*� FCrit  #����+��1�-�*�����@ “/����8 H15c” -#� �����%! .��	
��
�������������*�

$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	��  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!������$�

����	������#��	������#��	
�-�*)'�'*����� 

 

H15d :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )��-�*/���(�����	��  ���� GPS �


�	��	)��@���������"%�!�����;���!�������#��	�� /���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!

/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�-�*)'�'*�����  

 ��%�!�����*� F ��!
��*��*� FCrit  #����+��1�-�*�����@ “/����8 H15d” -#� �����%! .��	
��
�������������*�

$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )��-�*/���(�����	��  ���� GPS �
�	��	)��@���������"%�!�����;���!���

����#��	�� /���������$��)�*��������� )����(�����#	(�).�	
� $�%!/�����.���%!�����	��	
�#
	
��&#-#�-�*

)'�'*����� 

 

H15e :   �	�����

 GPS �
�*���*�
�$�.��	
��
�������������*�-/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	�� 

�����@/��$
�#�+(������%+!�"���-#� -�*)'�'*����� 

 ��%�!�����*� F ��!
��*��*� FCrit  #����+��1�-�*�����@ “/����8 H15e” -#� �����%! �	�����

 GPS �
�*��

�*�
�$�.��	
��
�������������*�-/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	�� �����@/��$
�#�+(������%+!�"���-#� 

-�*)'�'*����� 

 



59

 
 

,�"	
�  4.12 : )�#���#����)���	��	�!� GPS 	
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( RT : Real-time Tracking  ,  MM : Transportation Monitoring and Management  ,  NAV :  Navigation  )�� 

DCM : Data Collection for Routing or Mapping  ,  FS : Fuel Saving )  
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5.2  �	��	)��)�������������(��	�����
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!�	8�"�'*!"B'���������'�+���	
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H8: .��	
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��
/���
���'*!���'�#'���������%�!�-$�

�!�  

�@���*�)�� Real Time  -�*)'�'*����� 
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�	��	)���
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��������'�#'���������%�!�-$��!��@���*�)�� Real Time  
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H12b:   ���� GPS �
�	��	)���
/���
��������'������	1� )�����$����#���"B'������������
� )�����
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H12c:   ���� GPS �
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�����������$�����	������#��	��  �(�$�����'��&���	
���� GPS -�*
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�	��	)���
/���
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��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
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H13b :   .��/���!����������*�	
����
��"�$���!�'��!��	*���+� )��.��/���!����	
��������*������$���*�� �


��#��������������� GPS �"%�!'������	1� )�����$����#���"B'������������
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��
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H15d :   ��$�*��.��	
��
�������������*�$�%!�#��	�� -/������	��/���(� )��-�*/���(�����	��  ���� GPS �
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H15e :   �	�����

 GPS �
�*���*�
�$�.��	
��
�������������*�-/������	��/���(� )�� -�*/���(�����	�� 

�����@/��$
�#�+(������%+!�"���-#� -�*)'�'*����� 
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(��!������ http://knowledgebase.dbd.go.th/DBD/BRA/braTimeSeries.aspx ) 

$��# I  ������*� �@��	
���;�������)�������� 

��2� I ������*� �@��	
���;�������)�������� 35085 

60 ������*�	����)��������*�	��	*!�(���

�   9198 

 601 ������*�	���@-�  157  

 602 ������*�	����!%��J  9034  

  6021 ������*�.���#
���	����!%��J �
'�������� 939   

  6022 ������*�.���#
���	����!%��J -�*�
'�������� 4835   

  6023 ������*�������	��@�� 3253   

 603 ������*�	��	*!�(���

�  7  

61 ������*�	���+(�   534 

 611 ������*�	��	���)��	��	�����
�A��  295  

 612 ������*�	���+(�,�
��/���	6  237  

62 ������*�	��!���6   120 

 621 ������*�	��!���6	
��
'��������  90  

 622 ������*�	��!���6	
�-�*�
'��������  27  

63 630 ������	
���
�
���!����������*�)��������#������	*!��	
�
�   22921 

64 ���-/�3�

�)������	�������   2312 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

#��-�2�  �  :  ����� Yamane 

 

'���� YAMANE 

Sample Size (n) �()���	��2���1��6�1�)���!�� Q  

Size of 

Population(N) 
±1% ±2% ±3% ±4% ±5% ±10% 

500 B B B B 222 83 

1,000 B B B 385 206 91 

1,500 B B 938 441 316 94 

2,000 B B 714 476 333 95 

2,500 B  1,250 769 500 345 96 

3,000 B 1,364 811 517 353 97 

3,500 B 1,458 843 530 359 97 

4,000 B 1,538 870 541 364 98 

4,500 B 1,607 891 549 367 98 

5,000 B 1,667 909 556 370 98 

6,000 B 1,765 938 566 375 98 

7,000 B 1,842 959 574 378 99 

8,000 B 1,905 976 580 381 99 

9,000 B 1,957 989 584 383 99 

10,000 5,000 2,000 1,000 588 385 99 

15,000 6,000 2,143 1,034 600 390 99 

20,000 6,667 2,222 1,053 606 392 100 

25,000 7,143 2,273 1,064 610 394 100 

50,000 8,333 2,381 1,087 617 397 100 

100,000 9,001 2,439 1,099 621 398 100 

� 10,000 2,500 1,111 625 400 100 
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,�")�#����-$��!���%+!�"���(��/Z ".6.2550) '�+�)'*���.��')���(����� -/��*������������������'*��J 

( ��!������ Website ���	���"������  www.energy.go.th ) 
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PE Test 

 

PE Matrix Covariance  

 

1.323334042       

0.870071208 1.924115209      

0.811961951 1.237485386 1.894808162     

0.721171219 0.933893081 1.021043682 1.616643639    

0.580082899 0.659156127 0.935115315 0.799713041 1.447018812   

0.689154001 0.928791583 0.922069295 0.833935594 0.917100648 1.539297481

  

0.485280051 0.31188224 0.374481879 0.446274843 0.489106175 0.560155171

 1.038898927 

 

 

PE Testing Script 

! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

DA NI=7 NO=194 MA=CM
LA
PE1 PE2 PE3 PE4 PE5 PE6 PE7
CM FI=PE_Test_COV.dat
MO NY=0 NX=7 NK=1 TE=SY TD=SY
FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1) LX(6,1) LX(7,1)
FR TD(5,2) TD(7,2) TD(7,3) TD(6,5) TD(7,4) TD(6,3)
LK
PE
PD
OU MI RS EF FS

PE Testing Model 



Standard  Value

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



PE Testing Result 

              DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 20:25

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\Sub Model Testing\PE 
Testing\PE_Test.lpj:

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

 DA NI=7 NO=194 MA=CM
 LA
 PE1 PE2 PE3 PE4 PE5 PE6 PE7
 CM FI=PE_Test_COV.dat
 MO NY=0 NX=7 NK=1 TE=SY TD=SY
 FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1) LX(6,1) LX(7,1)
 FR TD(5,2) TD(7,2) TD(7,3) TD(6,5) TD(7,4) TD(6,3)
 LK
 PE
 PD
 OU MI RS EF FS

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                           Number of Input Variables  7
                           Number of Y - Variables    0
                           Number of X - Variables    7
                           Number of ETA - Variables  0
                           Number of KSI - Variables  1
                           Number of Observations   194

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp



         Covariance Matrix

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1       1.32
      PE2       0.87       1.92
      PE3       0.81       1.24       1.89
      PE4       0.72       0.93       1.02       1.62
      PE5       0.58       0.66       0.94       0.80       1.45
      PE6       0.69       0.93       0.92       0.83       0.92
1.54
      PE7       0.49       0.31       0.37       0.45       0.49
0.56

         Covariance Matrix

                 PE7
            --------
      PE7       1.04

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Parameter Specifications

         LAMBDA-X

                  PE
            --------
      PE1          1
      PE2          2
      PE3          3
      PE4          4
      PE5          5
      PE6          6
      PE7          7

         THETA-DELTA 

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1          8
      PE2          0          9
      PE3          0          0         10
      PE4          0          0          0         11
      PE5          0         12          0          0         13
      PE6          0          0         14          0         15
16
      PE7          0         17         18         19          0
0

         THETA-DELTA 



                 PE7
            --------
      PE7         20

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Number of Iterations =  8

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         LAMBDA-X

                  PE
            --------
      PE1       0.76
              (0.08)
               10.18
      PE2       1.08
              (0.09)
               12.13
      PE3       1.12
              (0.09)
               13.05
      PE4       0.91
              (0.08)
               11.03
      PE5       0.82
              (0.08)
               10.18
      PE6       0.89
              (0.08)
               10.74
      PE7       0.62
              (0.08)
                7.91

         PHI

                  PE
            --------
                1.00

         THETA-DELTA 

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1       0.74
              (0.08)
                9.27
      PE2        - -       0.76
                         (0.10)
                           7.38



      PE3        - -        - -       0.63
                                    (0.09)
                                      6.79
      PE4        - -        - -        - -       0.78
                                               (0.09)
                                                 8.45
      PE5        - -      -0.23        - -        - -       0.77
                         (0.07)                           (0.09)
                          -3.35                             8.45
      PE6        - -        - -      -0.08        - -       0.18
0.75
                                    (0.07)                (0.07)
(0.09)
                                     -1.19                  2.45
8.11
      PE7        - -      -0.37      -0.31      -0.15        - -
- -
                         (0.08)     (0.08)     (0.07)
                          -4.48      -4.05      -2.01

         THETA-DELTA 

                 PE7
            --------
      PE7       0.65
              (0.08)
                7.66

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
                0.44       0.61       0.67       0.52       0.47
0.51

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 PE7
            --------
                0.37

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 8
                Minimum Fit Function Chi-Square = 4.48 (P = 0.81)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 4.38 (P = 
0.82)
                  Estimated Non-centrality Parameter (NCP) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for NCP = (0.0 ; 4.10)

                        Minimum Fit Function Value = 0.023
                 Population Discrepancy Function Value (F0) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for F0 = (0.0 ; 0.021)
              Root Mean Square Error of Approximation (RMSEA) = 0.0
             90 Percent Confidence Interval for RMSEA = (0.0 ; 0.052)



               P-Value for Test of Close Fit (RMSEA < 0.05) = 0.95

                  Expected Cross-Validation Index (ECVI) = 0.25
             90 Percent Confidence Interval for ECVI = (0.25 ; 0.27)
                         ECVI for Saturated Model = 0.29
                        ECVI for Independence Model = 5.08

      Chi-Square for Independence Model with 21 Degrees of Freedom = 
966.21
                            Independence AIC = 980.21
                                Model AIC = 44.38
                              Saturated AIC = 56.00
                           Independence CAIC = 1010.09
                               Model CAIC = 129.74
                             Saturated CAIC = 175.50

                          Normed Fit Index (NFI) = 1.00
                        Non-Normed Fit Index (NNFI) = 1.01
                     Parsimony Normed Fit Index (PNFI) = 0.38
                        Comparative Fit Index (CFI) = 1.00
                        Incremental Fit Index (IFI) = 1.00
                         Relative Fit Index (RFI) = 0.99

                             Critical N (CN) = 866.04

                     Root Mean Square Residual (RMR) = 0.024
                             Standardized RMR = 0.016
                        Goodness of Fit Index (GFI) = 0.99
                   Adjusted Goodness of Fit Index (AGFI) = 0.98
                  Parsimony Goodness of Fit Index (PGFI) = 0.28

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

         Fitted Covariance Matrix

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1       1.32
      PE2       0.83       1.93
      PE3       0.86       1.22       1.89
      PE4       0.70       0.99       1.03       1.62
      PE5       0.63       0.66       0.92       0.75       1.44
      PE6       0.68       0.96       0.92       0.81       0.91
1.54
      PE7       0.48       0.31       0.39       0.42       0.51
0.55

         Fitted Covariance Matrix

                 PE7
            --------
      PE7       1.04



         Fitted Residuals

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1       0.00
      PE2       0.04      -0.01
      PE3      -0.05       0.02       0.00
      PE4       0.02      -0.05      -0.01       0.00
      PE5      -0.05       0.00       0.01       0.05       0.00
      PE6       0.01      -0.03       0.00       0.02       0.01
0.00
      PE7       0.01       0.00      -0.01       0.02      -0.02
0.01

         Fitted Residuals

                 PE7
            --------
      PE7       0.00

 Summary Statistics for Fitted Residuals

 Smallest Fitted Residual =   -0.05
   Median Fitted Residual =    0.00
  Largest Fitted Residual =    0.05

 Stemleaf Plot

 - 4|488 
 - 2|93 
 - 0|2851000 
   0|2334478912 
   2|2235 
   4|49

         Standardized Residuals

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1        - -
      PE2       0.94      -0.39
      PE3      -1.18       0.68       0.08
      PE4       0.45      -1.34      -0.22        - -
      PE5      -1.04       0.08       0.30       1.04       0.78
      PE6       0.26      -0.69       0.20       0.52       0.68
-0.45
      PE7       0.22       0.23      -0.96       1.31      -0.56
0.21

         Standardized Residuals

                 PE7
            --------
      PE7       0.27



 Summary Statistics for Standardized Residuals

 Smallest Standardized Residual =   -1.34
   Median Standardized Residual =    0.20
  Largest Standardized Residual =    1.31

 Stemleaf Plot

 - 1|3200 
 - 0|765 
 - 0|4200 
   0|112222333 
   0|557789 
   1|03



 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                         Qplot of Standardized Residuals
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! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Modification Indices and Expected Change

 No Non-Zero Modification Indices for LAMBDA-X

 No Non-Zero Modification Indices for PHI



         Modification Indices for THETA-DELTA

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1        - -
      PE2       0.98        - -
      PE3       1.36       0.91        - -
      PE4       0.28       1.52       0.03        - -
      PE5       0.70        - -       0.20       0.41        - -
      PE6       0.12       0.61        - -       0.13        - -
- -
      PE7       0.15        - -        - -        - -       0.16
0.01

         Modification Indices for THETA-DELTA

                 PE7
            --------
      PE7        - -

         Expected Change for THETA-DELTA 

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
      PE1        - -
      PE2       0.07        - -
      PE3      -0.08       0.09        - -
      PE4       0.03      -0.10      -0.01        - -
      PE5      -0.05        - -       0.04       0.05        - -
      PE6       0.02      -0.07        - -       0.03        - -
- -
      PE7       0.03        - -        - -        - -      -0.03
0.01

         Expected Change for THETA-DELTA 

                 PE7
            --------
      PE7        - -

 Maximum Modification Index is    1.52 for Element ( 4, 2) of THETA-
DELTA

 ! PE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Factor Scores Regressions

         KSI 

                 PE1        PE2        PE3        PE4        PE5
PE6
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------



       PE       0.04       0.24       0.23       0.11       0.10
0.05

         KSI 

                 PE7
            --------
       PE       0.31

                           Time used:    0.031 Seconds



EE Test 
 

EE Matrix Covariance  

 

1.411653736    

1.073068339 1.302795196   

0.981852482 0.915559571 1.221729195  

0.700871506 0.726432139 0.715325752 1.085875226 

 

EE Testing Script 

 
! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

DA NI=4 NO=194 MA=CM
LA
EE1 EE2 EE3 EE4
CM FI=EE_Test_COV.dat
MO NY=0 NX=4 NK=1 TE=SY TD=SY
FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1)
FR TD(3,2)
LK
EE
PD
OU MI FS 

 

EE Testing Model 

Estimate Value  

 



T-Values 

 
Standard Value 

 
 

 

 

 

 

 



 

EE Testing Result 
                   DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 20:53

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\Sub Model Testing\EE 
Testing\EE_Test.LS8:

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

 DA NI=4 NO=194 MA=CM
 LA
 EE1 EE2 EE3 EE4
 CM FI=EE_Test_COV.dat
 MO NY=0 NX=4 NK=1 TE=SY TD=SY
 FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1)
 FR TD(3,2)
 LK
 EE
 PD
 OU MI FS

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                           Number of Input Variables  4
                           Number of Y - Variables    0
                           Number of X - Variables    4
                           Number of ETA - Variables  0
                           Number of KSI - Variables  1
                           Number of Observations   194



 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

         Covariance Matrix

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
      EE1       1.41
      EE2       1.07       1.30
      EE3       0.98       0.92       1.22
      EE4       0.70       0.73       0.72       1.09

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Parameter Specifications

         LAMBDA-X

                  EE
            --------
      EE1          1
      EE2          2
      EE3          3
      EE4          4

         THETA-DELTA 

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
      EE1          5
      EE2          0          6
      EE3          0          7          8
      EE4          0          0          0          9

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Number of Iterations =  7

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         LAMBDA-X

                  EE
            --------
      EE1       1.00
              (0.07)
               13.60
      EE2       1.06
              (0.07)
               15.28
      EE3       0.99
              (0.07)
               14.28



      EE4       0.70
              (0.07)
               10.21

         PHI

                  EE
            --------
                1.00

         THETA-DELTA 

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
      EE1       0.41
              (0.07)
                6.04
      EE2        - -       0.17
                         (0.07)
                           2.46
      EE3        - -      -0.14       0.24
                         (0.06)     (0.07)
                          -2.34       3.53
      EE4        - -        - -        - -       0.60
                                               (0.07)
                                                 9.03

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
                0.71       0.87       0.80       0.45

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 1
                Minimum Fit Function Chi-Square = 0.98 (P = 0.32)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 0.98 (P = 
0.32)
                  Estimated Non-centrality Parameter (NCP) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for NCP = (0.0 ; 6.93)

                       Minimum Fit Function Value = 0.0051
                 Population Discrepancy Function Value (F0) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for F0 = (0.0 ; 0.036)
              Root Mean Square Error of Approximation (RMSEA) = 0.0
             90 Percent Confidence Interval for RMSEA = (0.0 ; 0.19)
               P-Value for Test of Close Fit (RMSEA < 0.05) = 0.43

                  Expected Cross-Validation Index (ECVI) = 0.098
             90 Percent Confidence Interval for ECVI = (0.098 ; 0.13)
                         ECVI for Saturated Model = 0.10
                        ECVI for Independence Model = 2.83

       Chi-Square for Independence Model with 6 Degrees of Freedom = 
538.65
                            Independence AIC = 546.65



                                Model AIC = 18.98
                              Saturated AIC = 20.00
                            Independence CAIC = 563.72
                                Model CAIC = 57.39
                              Saturated CAIC = 62.68

                          Normed Fit Index (NFI) = 1.00
                        Non-Normed Fit Index (NNFI) = 1.00
                     Parsimony Normed Fit Index (PNFI) = 0.17
                        Comparative Fit Index (CFI) = 1.00
                        Incremental Fit Index (IFI) = 1.00
                         Relative Fit Index (RFI) = 0.99

                            Critical N (CN) = 1308.27

                     Root Mean Square Residual (RMR) = 0.0098
                            Standardized RMR = 0.0082
                        Goodness of Fit Index (GFI) = 1.00
                   Adjusted Goodness of Fit Index (AGFI) = 0.97
                  Parsimony Goodness of Fit Index (PGFI) = 0.100

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Modification Indices and Expected Change

 No Non-Zero Modification Indices for LAMBDA-X

 No Non-Zero Modification Indices for PHI

         Modification Indices for THETA-DELTA

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
      EE1        - -
      EE2       0.98        - -
      EE3       0.98        - -        - -
      EE4        - -       0.98       0.98        - -

         Expected Change for THETA-DELTA 

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
      EE1        - -
      EE2       0.08        - -
      EE3      -0.07        - -        - -
      EE4        - -      -0.05       0.05        - -

 Maximum Modification Index is    0.98 for Element ( 4, 3) of THETA-
DELTA

 ! EE Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Factor Scores Regressions



         KSI 

                 EE1        EE2        EE3        EE4
            --------   --------   --------   --------
       EE       0.07       0.47       0.38       0.03

                           Time used:    0.000 Seconds

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



SI Test 

SI Matrix Covariance  

2.077080455     

1.747502391 2.149457966    

1.573015198 1.460197683 1.901902434   

1.373419067 1.387554469 1.298862791 1.738760761  

1.443724094 1.297109151 1.347858433 1.154586035 2.014135402 

 

SI Testing Script 

 
! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

DA NI=5 NO=194 MA=CM
LA
SI1 SI2 SI3 SI4 SI5
CM FI=SI_Test_COV.dat
MO NY=0 NX=5 NK=1 TE=SY TD=SY
FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1)
FR TD(2,1) TD(4,2)
LK
SI
PD
OU MI FS 

 

SI Testing Model 

Estimate Value  



 
T-Values 

 
 

 

 

 



SI Testing Result 

                                DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 21:13

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\SI_Test.lpj:

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

 DA NI=5 NO=194 MA=CM
 LA
 SI1 SI2 SI3 SI4 SI5
 CM FI=SI_Test_COV.dat
 MO NY=0 NX=5 NK=1 TE=SY TD=SY
 FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1)
 FR TD(2,1) TD(4,2)
 LK
 SI
 PD
 OU MI FS

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                           Number of Input Variables  5
                           Number of Y - Variables    0
                           Number of X - Variables    5
                           Number of ETA - Variables  0
                           Number of KSI - Variables  1
                           Number of Observations   194

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp



         Covariance Matrix

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
      SI1       2.08
      SI2       1.75       2.15
      SI3       1.57       1.46       1.90
      SI4       1.37       1.39       1.30       1.74
      SI5       1.44       1.30       1.35       1.15       2.01

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Parameter Specifications

         LAMBDA-X

                  SI
            --------
      SI1          1
      SI2          2
      SI3          3
      SI4          4
      SI5          5

         THETA-DELTA 

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
      SI1          6
      SI2          7          8
      SI3          0          0          9
      SI4          0         10          0         11
      SI5          0          0          0          0         12

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Number of Iterations =  7

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         LAMBDA-X

                  SI
            --------
      SI1       1.30
              (0.08)
               15.63
      SI2       1.19
              (0.09)
               13.11
      SI3       1.22
              (0.08)
               15.21



      SI4       1.06
              (0.08)
               13.14
      SI5       1.11
              (0.09)
               12.56

         PHI

                  SI
            --------
                1.00

         THETA-DELTA 

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
      SI1       0.40
              (0.07)
                5.81
      SI2       0.20       0.73
              (0.06)     (0.10)
                3.19       7.43
      SI3        - -        - -       0.42
                                    (0.07)
                                      6.40
      SI4        - -       0.13        - -       0.62
                         (0.05)                (0.08)
                           2.28                  8.14
      SI5        - -        - -        - -        - -       0.79
                                                          (0.09)
                                                            8.43

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
                0.81       0.66       0.78       0.65       0.61

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 3
                Minimum Fit Function Chi-Square = 0.55 (P = 0.91)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 0.55 (P = 
0.91)
                  Estimated Non-centrality Parameter (NCP) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for NCP = (0.0 ; 1.38)

                       Minimum Fit Function Value = 0.0029
                 Population Discrepancy Function Value (F0) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for F0 = (0.0 ; 0.0072)
              Root Mean Square Error of Approximation (RMSEA) = 0.0
             90 Percent Confidence Interval for RMSEA = (0.0 ; 0.049)
               P-Value for Test of Close Fit (RMSEA < 0.05) = 0.95

                  Expected Cross-Validation Index (ECVI) = 0.14
             90 Percent Confidence Interval for ECVI = (0.14 ; 0.15)



                         ECVI for Saturated Model = 0.16
                        ECVI for Independence Model = 5.17

      Chi-Square for Independence Model with 10 Degrees of Freedom = 
988.40
                            Independence AIC = 998.40
                                Model AIC = 24.55
                              Saturated AIC = 30.00
                           Independence CAIC = 1019.74
                                Model CAIC = 75.77
                              Saturated CAIC = 94.02

                          Normed Fit Index (NFI) = 1.00
                        Non-Normed Fit Index (NNFI) = 1.01
                     Parsimony Normed Fit Index (PNFI) = 0.30
                        Comparative Fit Index (CFI) = 1.00
                        Incremental Fit Index (IFI) = 1.00
                         Relative Fit Index (RFI) = 1.00

                            Critical N (CN) = 3952.41

                     Root Mean Square Residual (RMR) = 0.0080
                            Standardized RMR = 0.0040
                        Goodness of Fit Index (GFI) = 1.00
                   Adjusted Goodness of Fit Index (AGFI) = 0.99
                  Parsimony Goodness of Fit Index (PGFI) = 0.20

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Modification Indices and Expected Change

 No Non-Zero Modification Indices for LAMBDA-X

 No Non-Zero Modification Indices for PHI

         Modification Indices for THETA-DELTA

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
      SI1        - -
      SI2        - -        - -
      SI3       0.49       0.28        - -
      SI4       0.00        - -       0.06        - -
      SI5       0.43       0.28       0.00       0.09        - -

         Expected Change for THETA-DELTA 

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
      SI1        - -
      SI2        - -        - -
      SI3      -0.05       0.04        - -
      SI4       0.00        - -       0.02        - -
      SI5       0.04      -0.03       0.00      -0.02        - -



 Maximum Modification Index is    0.49 for Element ( 3, 1) of THETA-
DELTA

 ! SI Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Factor Scores Regressions

         KSI 

                 SI1        SI2        SI3        SI4        SI5
            --------   --------   --------   --------   --------
       SI       0.24       0.04       0.24       0.13       0.11

                           Time used:    0.000 Seconds

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



FC Test 

FC Matrix Covariance  
 

1.866298225     

0.966999681 1.686151557    

0.992028908 1.325007971 1.86938038   

0.955149325 1.069879902 1.332607078 1.864836858  

0.910883197 1.195238601 1.129981932 1.012567754 1.665878414 
 

FC Testing Script 
 

! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

DA NI=5 NO=194 MA=CM
LA
FC1 FC2 FC3 FC4 FC5
CM FI=FC_Test_COV.dat
MO NY=0 NX=5 NK=1 TE=SY TD=SY
FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1)
FR TD(4,3) TD(4,2)
LK
IU
PD
OU MI FS 
 

FC Testing Model 

Estimate Value  
 



 
T-Values 

 

 
 

 

 

 



FC Testing Result 

                                DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 21:42

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\Sub Model Testing\FC 
Testing\FC_Test.lpj:

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

 DA NI=5 NO=194 MA=CM
 LA
 FC1 FC2 FC3 FC4 FC5
 CM FI=FC_Test_COV.dat
 MO NY=0 NX=5 NK=1 TE=SY TD=SY
 FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1) LX(4,1) LX(5,1)
 FR TD(4,3) TD(4,2)
 LK
 IU
 PD
 OU MI FS

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                           Number of Input Variables  5
                           Number of Y - Variables    0
                           Number of X - Variables    5
                           Number of ETA - Variables  0
                           Number of KSI - Variables  1
                           Number of Observations   194

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp



         Covariance Matrix

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
      FC1       1.87
      FC2       0.97       1.69
      FC3       0.99       1.33       1.87
      FC4       0.96       1.07       1.33       1.86
      FC5       0.91       1.20       1.13       1.01       1.67

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Parameter Specifications

         LAMBDA-X

                  IU
            --------
      FC1          1
      FC2          2
      FC3          3
      FC4          4
      FC5          5

         THETA-DELTA 

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
      FC1          6
      FC2          0          7
      FC3          0          0          8
      FC4          0          9         10         11
      FC5          0          0          0          0         12

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Number of Iterations =  6

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         LAMBDA-X

                  IU
            --------
      FC1       0.87
              (0.09)
                9.44
      FC2       1.17
              (0.08)
               15.17
      FC3       1.13
              (0.08)



               13.48
      FC4       1.03
              (0.10)
               10.80
      FC5       1.01
              (0.08)
               12.57

         PHI

                  IU
            --------
                1.00

         THETA-DELTA 

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
      FC1       1.12
              (0.12)
                9.13
      FC2        - -       0.33
                         (0.07)
                           4.74
      FC3        - -        - -       0.59
                                    (0.08)
                                      6.96
      FC4        - -      -0.13       0.17       0.81
                         (0.07)     (0.09)     (0.13)
                          -1.97       1.95       6.34
      FC5        - -        - -        - -        - -       0.64
                                                          (0.08)
                                                            7.91

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
                0.40       0.81       0.69       0.57       0.62

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 3
                Minimum Fit Function Chi-Square = 2.37 (P = 0.50)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 2.28 (P = 
0.52)
                  Estimated Non-centrality Parameter (NCP) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for NCP = (0.0 ; 6.94)

                        Minimum Fit Function Value = 0.012
                 Population Discrepancy Function Value (F0) = 0.0
              90 Percent Confidence Interval for F0 = (0.0 ; 0.036)
              Root Mean Square Error of Approximation (RMSEA) = 0.0
             90 Percent Confidence Interval for RMSEA = (0.0 ; 0.11)
               P-Value for Test of Close Fit (RMSEA < 0.05) = 0.69

                  Expected Cross-Validation Index (ECVI) = 0.14



             90 Percent Confidence Interval for ECVI = (0.14 ; 0.18)
                         ECVI for Saturated Model = 0.16
                        ECVI for Independence Model = 3.84

      Chi-Square for Independence Model with 10 Degrees of Freedom = 
730.95
                            Independence AIC = 740.95
                                Model AIC = 26.28
                              Saturated AIC = 30.00
                            Independence CAIC = 762.29
                                Model CAIC = 77.50
                              Saturated CAIC = 94.02

                          Normed Fit Index (NFI) = 1.00
                        Non-Normed Fit Index (NNFI) = 1.00
                     Parsimony Normed Fit Index (PNFI) = 0.30
                        Comparative Fit Index (CFI) = 1.00
                        Incremental Fit Index (IFI) = 1.00
                         Relative Fit Index (RFI) = 0.99

                             Critical N (CN) = 926.94

                     Root Mean Square Residual (RMR) = 0.024
                             Standardized RMR = 0.013
                        Goodness of Fit Index (GFI) = 1.00
                   Adjusted Goodness of Fit Index (AGFI) = 0.98
                  Parsimony Goodness of Fit Index (PGFI) = 0.20

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Modification Indices and Expected Change

 No Non-Zero Modification Indices for LAMBDA-X

 No Non-Zero Modification Indices for PHI

         Modification Indices for THETA-DELTA

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
      FC1        - -
      FC2       1.74        - -
      FC3       0.00       0.43        - -
      FC4       0.86        - -        - -        - -
      FC5       0.43       0.59       0.28       0.86        - -

         Expected Change for THETA-DELTA 

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
      FC1        - -
      FC2      -0.10        - -
      FC3       0.00       0.07        - -
      FC4       0.08        - -        - -        - -
      FC5       0.05       0.07      -0.04      -0.09        - -



 Maximum Modification Index is    1.74 for Element ( 2, 1) of THETA-
DELTA

 ! FC Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Factor Scores Regressions

         KSI 

                 FC1        FC2        FC3        FC4        FC5
            --------   --------   --------   --------   --------
       IU       0.07       0.36       0.13       0.14       0.14

                           Time used:    0.000 Seconds

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



IU Test 

IU Matrix Covariance  

 

2.130513338   

1.735040918 1.832421086  

1.742055479 1.522133064 2.032867467 

 

IU Testing Script 

! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

DA NI=3 NO=194 MA=CM
LA
IU1 IU2 IU3
CM FI=IU_Test_COV.dat
MO NY=0 NX=3 NK=1 TE=SY TD=SY
FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1)
FR
LK
IU
PD
OU MI FS 

 

IU Testing Model 

Estimate Value  

 



T-Values 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



IU Testing Result 

                                DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 21:32

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\Sub Model Testing\IU 
Testing\IU_Test.lpj:

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transportation industry)

 DA NI=3 NO=194 MA=CM
 LA
 IU1 IU2 IU3
 CM FI=IU_Test_COV.dat
 MO NY=0 NX=3 NK=1 TE=SY TD=SY
 FR LX(1,1) LX(2,1) LX(3,1)
 FR
 LK
 IU
 PD
 OU MI FS

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

                           Number of Input Variables  3
                           Number of Y - Variables    0
                           Number of X - Variables    3
                           Number of ETA - Variables  0
                           Number of KSI - Variables  1
                           Number of Observations   194

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp



         Covariance Matrix

                 IU1        IU2        IU3
            --------   --------   --------
      IU1       2.13
      IU2       1.74       1.83
      IU3       1.74       1.52       2.03

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Parameter Specifications

         LAMBDA-X

                  IU
            --------
      IU1          1
      IU2          2
      IU3          3

         THETA-DELTA 

                 IU1        IU2        IU3
            --------   --------   --------
                   4          5          6

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Number of Iterations =  0

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         LAMBDA-X

                  IU
            --------
      IU1       1.41
              (0.08)
               17.94
      IU2       1.23
              (0.08)
               16.20
      IU3       1.24
              (0.08)
               15.00

         PHI

                  IU
            --------
                1.00



         THETA-DELTA 

                 IU1        IU2        IU3
            --------   --------   --------
                0.14       0.32       0.50
              (0.05)     (0.05)     (0.06)
                2.94       6.56       8.03

         Squared Multiple Correlations for X - Variables

                 IU1        IU2        IU3
            --------   --------   --------
                0.93       0.83       0.75

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 0
                 Minimum Fit Function Chi-Square = 0.0 (P = 1.00)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 0.00 (P = 
1.00)

                  The Model is Saturated, the Fit is Perfect !

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Modification Indices and Expected Change

 No Non-Zero Modification Indices for LAMBDA-X

 No Non-Zero Modification Indices for PHI

 No Non-Zero Modification Indices for THETA-DELTA 

 ! IU Test : the UTAUT model for the GPS acceptance testing (for 
Thailand transp

 Factor Scores Regressions

         KSI 

                 IU1        IU2        IU3
            --------   --------   --------
       IU       0.43       0.17       0.11

                           Time used:    0.000 Seconds

 

 

 



UTAUT Model Testing  

IU Testing Script 

! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industry
DA NI=10  NO=194 MA=CM
LA
       IU BU PE EE SI FC VOSI ExpEE ExpSI ExpFC
CM FI=GPS_UTAUT_Model_Test.DAT

MO NX= 8 NY=2 GA=FI BE=FI TD=SY TE=SY TH=FU,FI
FR     GA(1,1) GA(1,2) GA(1,3) 
FR GA(1,5) GA(1,6)GA(1,7)
FR  GA(2,4) 
FR  GA(2,8)
FR     BE(2,1)
PD
OU MI FS 

 

 

GPS Testing Model 

Estimate Value  

 

 



 

T-Values 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



GPS Testing Result 

                                DATE:  9/ 5/2010
                                  TIME: 22:15

                         LISREL 8.80 (STUDENT EDITION)

                                       BY

Kittipat  Sittisomboon

                    This program is published exclusively by
                    Scientific Software International, Inc.
                       7383 N. Lincoln Avenue, Suite 100
                        Lincolnwood, IL 60712, U.S.A. 
            Phone: (800)247-6113, (847)675-0720, Fax: (847)675-2140
        Copyright by Scientific Software International, Inc., 1981-
2006
          Use of this program is subject to the terms specified in 
the
                        Universal Copyright Convention.
                          Website: www.ssicentral.com

 The following lines were read from file C:\Documents and 
Settings\COMPAQ\Desktop\��!����������
\202 samples\Sub Model Testing\GPS 
UTAUT Model Testing\11.lpj:

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industry
 DA NI=10  NO=194 MA=CM
 LA
 IU BU PE EE SI FC VOSI ExpEE ExpSI ExpFC
 CM FI=GPS_UTAUT_Model_Test.DAT

 MO NX= 8 NY=2 GA=FI BE=FI TD=SY TE=SY TH=FU,FI
 FR     GA(1,1) GA(1,2) GA(1,3)
 FR GA(1,5) GA(1,6)GA(1,7)
 FR  GA(2,4)
 FR  GA(2,8)
 FR     BE(2,1)
 PD
 OU MI FS

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

                           Number of Input Variables 10
                           Number of Y - Variables    2
                           Number of X - Variables    8
                           Number of ETA - Variables  2
                           Number of KSI - Variables  8
                           Number of Observations   194



 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

         Covariance Matrix

                  IU         BU         PE         EE         SI
FC
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU       1.78
       BU       0.39       0.24
       PE       0.78       0.19       0.85
       EE       0.50       0.16       0.34       0.95
       SI       1.24       0.39       0.72       0.36       1.52
       FC       1.10       0.29       0.50       0.52       0.83
1.23
     VOSI       1.58       0.47       0.85       0.52       1.69
1.11
    ExpEE       1.21       0.40       0.61       1.04       1.04
1.15
    ExpSI       1.47       0.50       0.79       0.64       1.60
1.18
    ExpFC       1.48       0.47       0.68       0.77       1.25
1.48

         Covariance Matrix

                VOSI      ExpEE      ExpSI      ExpFC
            --------   --------   --------   --------
     VOSI       2.17
    ExpEE       1.33       1.96
    ExpSI       1.90       1.67       2.07
    ExpFC       1.61       1.89       1.93       2.24

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

 Parameter Specifications

         BETA

                  IU         BU
            --------   --------
       IU          0          0
       BU          1          0

         GAMMA

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU          2          3          4          0          5
6
       BU          0          0          0          8          0
0



         GAMMA

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
       IU          7          0
       BU          0          9

         PHI

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       PE         10
       EE         11         12
       SI         13         14         15
       FC         16         17         18         19
     VOSI         20         21         22         23         24
    ExpEE         25         26         27         28         29
30
    ExpSI         31         32         33         34         35
36
    ExpFC         38         39         40         41         42
43

         PHI

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
    ExpSI         37
    ExpFC         44         45

         PSI

                  IU         BU
            --------   --------
                  46         47

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

 Number of Iterations =  6

 LISREL Estimates (Maximum Likelihood)

         BETA

                  IU         BU
            --------   --------
       IU        - -        - -
       BU       0.12        - -
              (0.03)
                4.33

         GAMMA



                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU       0.32      -0.28       0.13        - -       0.58
0.54
              (0.08)     (0.10)     (0.15)                (0.11)
(0.13)
                4.18      -2.74       0.89                  5.38
4.11
       BU        - -        - -        - -      -0.13        - -
- -
                                               (0.05)
                                                -2.57

         GAMMA

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
       IU      -0.39        - -
              (0.17)
               -2.25
       BU        - -       0.22
                         (0.04)
                           5.32

         Covariance Matrix of Y and X

                  IU         BU         PE         EE         SI
FC
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU       1.78
       BU       0.39       0.24
       PE       0.78       0.18       0.85
       EE       0.50       0.16       0.34       0.95
       SI       1.24       0.31       0.72       0.36       1.52
       FC       0.92       0.27       0.50       0.52       0.83
1.23
     VOSI       1.58       0.39       0.85       0.52       1.69
1.11
    ExpEE       1.21       0.41       0.61       1.04       1.04
1.15
    ExpSI       1.47       0.44       0.79       0.64       1.60
1.18
    ExpFC       1.36       0.46       0.68       0.77       1.25
1.48

         Covariance Matrix of Y and X

                VOSI      ExpEE      ExpSI      ExpFC
            --------   --------   --------   --------
     VOSI       2.17
    ExpEE       1.33       1.96
    ExpSI       1.90       1.67       2.07
    ExpFC       1.61       1.89       1.93       2.24

         PHI



                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       PE       0.85
              (0.09)
                9.62
       EE       0.34       0.95
              (0.07)     (0.10)
                4.81       9.62
       SI       0.72       0.36       1.52
              (0.10)     (0.09)     (0.16)
                7.25       3.86       9.62
       FC       0.50       0.52       0.83       1.23
              (0.08)     (0.09)     (0.12)     (0.13)
                5.92       5.91       7.04       9.62
     VOSI       0.85       0.52       1.69       1.11       2.17
              (0.12)     (0.11)     (0.18)     (0.15)     (0.23)
                7.23       4.64       9.27       7.65       9.62
    ExpEE       0.61       1.04       1.04       1.15       1.33
1.96
              (0.10)     (0.13)     (0.15)     (0.14)     (0.18)
(0.20)
                5.78       8.23       7.01       8.10       7.36
9.62
    ExpSI       0.79       0.64       1.60       1.18       1.90
1.67
              (0.11)     (0.11)     (0.18)     (0.15)     (0.21)
(0.19)
                6.96       5.63       9.09       8.10       9.07
8.67
    ExpFC       0.68       0.77       1.25       1.48       1.61
1.89
              (0.11)     (0.12)     (0.16)     (0.16)     (0.20)
(0.21)
                5.98       6.32       7.63       9.04       8.03
9.11

         PHI

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
    ExpSI       2.07
              (0.22)
                9.62
    ExpFC       1.93       2.24
              (0.21)     (0.23)
                9.06       9.62

         PSI
         Note: This matrix is diagonal.

                  IU         BU
            --------   --------
                0.51       0.13
              (0.05)     (0.01)
                9.62       9.62



         Squared Multiple Correlations for Structural Equations

                  IU         BU
            --------   --------
                0.71       0.46

         Squared Multiple Correlations for Reduced Form

                  IU         BU
            --------   --------
                0.71       0.43

         Reduced Form

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU       0.32      -0.28       0.13        - -       0.58
0.54
              (0.08)     (0.10)     (0.15)                (0.11)
(0.13)
                4.18      -2.74       0.89                  5.38
4.11
       BU       0.04      -0.03       0.02      -0.13       0.07
0.06
              (0.01)     (0.01)     (0.02)     (0.05)     (0.02)
(0.02)
                3.01      -2.31       0.87      -2.57       3.38
2.98

         Reduced Form

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
       IU      -0.39        - -
              (0.17)
               -2.25
       BU      -0.05       0.22
              (0.02)     (0.04)
               -2.00       5.32

 TH was written to file fort.811

                           Goodness of Fit Statistics

                              Degrees of Freedom = 8
                Minimum Fit Function Chi-Square = 51.49 (P = 0.00)
        Normal Theory Weighted Least Squares Chi-Square = 48.75 (P = 
0.00)
                 Estimated Non-centrality Parameter (NCP) = 40.75
             90 Percent Confidence Interval for NCP = (22.38 ; 66.63)

                        Minimum Fit Function Value = 0.27
                Population Discrepancy Function Value (F0) = 0.22
              90 Percent Confidence Interval for F0 = (0.12 ; 0.36)



              Root Mean Square Error of Approximation (RMSEA) = 0.17
             90 Percent Confidence Interval for RMSEA = (0.12 ; 0.21)
               P-Value for Test of Close Fit (RMSEA < 0.05) = 0.00

                  Expected Cross-Validation Index (ECVI) = 0.77
             90 Percent Confidence Interval for ECVI = (0.67 ; 0.91)
                         ECVI for Saturated Model = 0.59
                       ECVI for Independence Model = 20.61

      Chi-Square for Independence Model with 45 Degrees of Freedom = 
3792.84
                            Independence AIC = 3812.84
                                Model AIC = 142.75
                              Saturated AIC = 110.00
                           Independence CAIC = 3855.51
                               Model CAIC = 343.34
                             Saturated CAIC = 344.73

                          Normed Fit Index (NFI) = 0.99
                        Non-Normed Fit Index (NNFI) = 0.93
                     Parsimony Normed Fit Index (PNFI) = 0.18
                        Comparative Fit Index (CFI) = 0.99
                        Incremental Fit Index (IFI) = 0.99
                         Relative Fit Index (RFI) = 0.92

                             Critical N (CN) = 76.31

                     Root Mean Square Residual (RMR) = 0.034
                             Standardized RMR = 0.032
                        Goodness of Fit Index (GFI) = 0.95
                   Adjusted Goodness of Fit Index (AGFI) = 0.67
                  Parsimony Goodness of Fit Index (PGFI) = 0.14

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

 Modification Indices and Expected Change

         Modification Indices for BETA

                  IU         BU
            --------   --------
       IU        - -       6.47
       BU        - -        - -

         Expected Change for BETA

                  IU         BU
            --------   --------
       IU        - -      -0.53
       BU        - -        - -

         Modification Indices for GAMMA

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE



            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU        - -        - -        - -      27.55        - -
- -
       BU       0.83       0.03      15.71        - -      13.40
0.03

         Modification Indices for GAMMA

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
       IU        - -      25.45
       BU      18.74        - -

         Expected Change for GAMMA

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU        - -        - -        - -       0.41        - -
- -
       BU       0.03       0.01       0.14        - -       0.12
-0.01

         Expected Change for GAMMA

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
       IU        - -       0.61
       BU       0.21        - -

 No Non-Zero Modification Indices for PHI

         Modification Indices for PSI

                  IU         BU
            --------   --------
       IU        - -
       BU       6.92        - -

         Expected Change for PSI

                  IU         BU
            --------   --------
       IU        - -
       BU      -0.07        - -

         Modification Indices for THETA-EPS

                  IU         BU
            --------   --------
       IU       6.92
       BU       6.92        - -

         Expected Change for THETA-EPS

                  IU         BU



            --------   --------
       IU       0.61
       BU      -0.07        - -

         Modification Indices for THETA-DELTA-EPS

                  IU         BU
            --------   --------
       PE       1.93       0.31
       EE       2.25       0.79
       SI       5.36       0.07
       FC       2.12       0.69
     VOSI      14.67       0.03
    ExpEE       5.58       0.50
    ExpSI       3.73       2.64
    ExpFC       2.64       1.39

         Expected Change for THETA-DELTA-EPS 

                  IU         BU
            --------   --------
       PE      -0.18      -0.01
       EE       0.06       0.01
       SI       0.07       0.00
       FC       0.03       0.01
     VOSI      -0.25       0.00
    ExpEE      -0.05      -0.01
    ExpSI      -0.03       0.01
    ExpFC       0.02      -0.01

         Modification Indices for THETA-DELTA

                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       PE      25.15
       EE       6.81       4.29
       SI       6.32       8.99       7.26
       FC       3.69       4.04       0.23       0.69
     VOSI      24.92      10.34       5.22       2.81      24.82
    ExpEE      10.83       5.88       7.02       3.83      14.64
7.77
    ExpSI       1.24       0.31       5.09       6.04       0.49
0.04
    ExpFC       0.65       0.11       0.46       1.07       1.31
0.37

         Modification Indices for THETA-DELTA

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
    ExpSI       2.12
    ExpFC       0.19       1.39

         Expected Change for THETA-DELTA 



                  PE         EE         SI         FC       VOSI
ExpEE
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       PE       5.46
       EE      -0.36       0.33
       SI      -0.26       0.53      -0.68
       FC      -0.10       0.10      -0.03       0.08
     VOSI       0.93      -0.24      -0.13      -0.05       0.75
    ExpEE       0.25      -0.10      -0.24      -0.06       0.15
0.13
    ExpSI       0.07      -0.09       0.12       0.08       0.02
-0.01
    ExpFC      -0.03       0.01      -0.02      -0.03      -0.02
-0.01

         Expected Change for THETA-DELTA 

               ExpSI      ExpFC
            --------   --------
    ExpSI      -0.07
    ExpFC      -0.01       0.03

 Maximum Modification Index is   27.55 for Element ( 1, 4) of GAMMA

 ! UTAUT model for the GPS acceptance testing in Thailand 
transportation industr

 Factor Scores Regressions

         Y

                  IU         BU         PE         EE         SI
FC
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       IU       1.00       0.00       0.00       0.00        - -
0.00
       BU       0.00       1.00       0.00       0.00       0.00
- -

         Y

                VOSI      ExpEE      ExpSI      ExpFC
            --------   --------   --------   --------
       IU       0.00        - -       0.00       0.00
       BU       0.00       0.00       0.00        - -

         X

                  IU         BU         PE         EE         SI
FC
            --------   --------   --------   --------   --------   --
------
       PE       0.00       0.00       1.00        - -        - -
0.00
       EE       0.00       0.00       0.00       1.00        - -
0.00



       SI       0.00        - -       0.00       0.00       1.00
0.00
       FC       0.00        - -       0.00        - -        - -
1.00
     VOSI       0.00       0.00       0.00        - -       0.00
- -
    ExpEE       0.00       0.00       0.00        - -        - -
- -
    ExpSI       0.00        - -       0.00       0.00       0.00
- -
    ExpFC       0.00       0.00       0.00       0.00        - -
- -

         X

                VOSI      ExpEE      ExpSI      ExpFC
            --------   --------   --------   --------
       PE        - -       0.00       0.00        - -
       EE       0.00        - -        - -        - -
       SI       0.00        - -       0.00       0.00
       FC       0.00       0.00        - -        - -
     VOSI       1.00        - -       0.00        - -
    ExpEE       0.00       1.00        - -       0.00
    ExpSI       0.00        - -       1.00        - -
    ExpFC        - -       0.00       0.00       1.00

                           Time used:    0.016 Seconds

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


