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บทคดัย่อ 
 

ในปัจจุบนัการประยกุตใ์ชร้ะบบการมองเห็นของเคร่ืองจกัรเพื่อการนบัวตัถุแบบอตัโนมติั
ไดมี้ความนิยมมากข้ึนในโรงงานอุตสาหกรรม ความสามารถของระบบการมองเห็นของเคร่ืองจกัรมี
การพฒันาใหมี้ความสามารถสูงข้ึนโดยเฉพาะในแง่มุมของการนบัวตัถุท่ีทบัซอ้น วิทยานิพนธ์ฉบบัน้ี
นาํเสนอการนบัจาํนวนของวตัถุท่ีทบัซ้อนโดยการใชก้ารกรองภาพ และการวิเคราะห์ความสัมพนัธ์
ของพารามิเตอร์ภายในเฟรมถูกนาํมาใชป้ระโยชน์เพื่อการนบัจาํนวนของวตัถุ 

ในการทดลองภาพของวตัถุท่ีเรียงซ้อนกนัจาํนวน 200 ภาพถูกนาํมาใชเ้ป็นสัญญาณภาพ
ทางอินพุต โดยเร่ิมตน้เทคนิคการแปลงภาพสีตน้ฉบบัให้เป็นภาพระดบัสีเทาและแปลงเป็นภาพไบ
นารี จากนั้นภาพไบนารีจะถูกส่งผา่นไปยงัเทคนิคกรองภาพซ่ึงประกอบดว้ยเทคนิคการกรองแบบการ
จบัภาพเคล่ือนไหว (Motion), แบบค่าเฉล่ีย (Average) และ แบบลาปาเซียน (Laplacian) เพ่ือลด
สัญญาณรบกวน จากนั้นใชเ้ทคนิคการหาขอบภาพดว้ยเทคนิคแคนนี เพื่อระบุตาํแหน่งขอบของวตัถุ
แลว้เติมเตม็ภาพในลกัษณะลูปปิด และการวิเคราะห์ความสัมพนัธ์ของพารามิเตอร์ภายในเฟรมจะถูก
นาํมาใชเ้พื่อแสดงจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซ้อนในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั ในระยะโฟกสัเดียวกนั และ
ระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนั 

ผลการทดลองการกรองภาพท่ีเหมาะสมกับภาพวตัถุท่ีทบัซ้อนเพ่ือการนับจาํนวนวตัถุ
ภายในหน่ึงกอง พบว่าประสิทธิภาพการกรองภาพ แบบการจบัภาพเคล่ือนไหว  แบบค่าเฉล่ีย และ 
แบบลาปาเซียนอยู่ท่ีร้อยละ 100, 98.5 และ 86.0 ตามลาํดับ ซ่ึงการกรองภาพแบบการจับ
ภาพเคล่ือนไหว ให้ค่าความถูกตอ้งมากท่ีสุด แต่เม่ือนาํการกรองภาพทั้ง 3 แบบไปใช้ร่วมกบันับ
จาํนวนวตัถุแบบหลายกอง มีการวางกองวตัถุในลกัษณะท่ีแตกต่างกนัพบว่าการกรองภาพทั้ง 3 แบบ
ไม่สามารถนบัจาํนวนไดถู้กตอ้งทั้งน้ีเน่ืองจากระยะโฟกสัของวตัถุนั้นมีลกัษณะท่ีแตกต่างกนัไปตาม
ระยะ ดว้ยเหตุน้ีจึงไดพ้ฒันาการใชเ้ทคนิควิธีการวิเคราะห์ความสัมพนัธ์ของพารามิเตอร์ภายในเฟรม
ร่วมกบัการกรองภาพแบบการจบัภาพเคล่ือนไหวโดยทดลองกบัภาพ 800 ภาพ ผลการทดลองให้ค่า
ความถูกตอ้งร้อยละ 99.1 ดงันั้นวิธีการน้ีสามารถนาํไปประยกุตใ์ชใ้นงานการมองเห็นของเคร่ืองจกัร 

คาํสําคญั: การนบัจาํนวนวตัถุ  การกรองภาพ  การหาขอบภาพ 
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ABSTRACT 
 

In recent years, the automatic counting machine visions have a large number of 
applications which are used in the industrial area. It’s scope has been increased for the automatic 
analysis of object counting specially matching object counting. This thesis presents a coincide 
object counting using image filtering. The relationship of intraframe parameters were exploited to 
count the object. 

In the experiment, 200 images were used as input images which were the matching 
objects. Firstly, the color images were directly converted to gray scale image and then binary 
images. Those images were passed through the image filters, which consisted of Motion, Average 
and Laplacian image filters, to reduce noise. The canny technique, which is an edge detection 
technique, was used to indicate the position of objects and also filled the hole in the close loop 
images. Finally, the intraframe analysis technique was used to count the object in the condition of 
different shapes of matching objects, various number of matching objects in the same and different focus. 

In the condition of a matching objects, it was found that each image filter provided a 
different efficiency.  The Motion, Average and Laplacian image filter technique revealed the 
efficiency of count object as 100%, 98.5% and 86.0% respectively. It means that the best image 
filter was the Motion technique. However, those three image filters did not provide the accurate 
counting when applied in the condition of the different positions of coincide objects. This was 
because the objects were located in different focus. Thus, to improve the counting accuracy, the 
intraframe analysis technique was applied with the Motion image technique. This technique was 
tested with 800 images of matching objects. It was found that the counting accuracy was 99.1%. 
Therefore, those technique can be applied to the machine vision system. 

Keywords:  counting object, image filter, edge detection 
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บทที ่1 
บทนํา 

 
1.1 ความเป็นมาและความสําคญัของปัญหา 

ในปัจจุบนังานวิจยัทางดา้นการประมวลภาพเพื่อหาตาํแหน่งของวตัถุและหาขนาดของวตัถุ 
(การนบัจาํนวนวตัถุ) เป็นท่ีน่าสนในการประยุกตใ์ชใ้นโรงงานอุตสาหกรรม เพ่ือเพิ่มความรวดเร็ว 
และความถูกตอ้งแม่นยาํของการนับจาํนวน ท่ีผ่านมามีการทาํงานวิจยัทางดา้นการประมวลผลภาพ
เพื่อจุดประสงคท่ี์แตกต่างกนั เช่น การนบัจาํนวนคน นบัจาํนวนยานพาหนะบนทอ้งถนนจากภาพถ่าย
วีดีโอ หรือการหาตาํแหน่งของป้ายทะเบียนรถยนต์ ซ่ึงลว้นแลว้แต่ใช้เทคนิคการประมวลผลภาพ
ทั้งส้ิน แต่ละงานวิจยัก็ใช้เทคนิคและขั้นตอนท่ีคลา้ยคลึงกัน บางขั้นตอนก็แตกต่างกันข้ึนอยู่กับ
จุดประสงคข์องงานวิจยันั้นๆ ซ่ึงเทคนิคการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ ก็เป็นส่วนสาํคญัสาํหรับงานวิจยั
ต่างๆ เพื่อท่ีจะทาํการกาํจดัส่ิงรบกวนออกจากภาพ โดยการกาํจดัส่ิงรบกวนนั้นจะเป็นการช่วยให้
ระบบสามารถท่ีจะทาํการจบัขอบภาพไดค้มชดัมากยิง่ข้ึน แต่การกรองภาพมีหลายแบบ มีทั้งแบบการ
กรองสัญญาณความถ่ีตํ่า และแบบการกรองสัญญาณความถ่ีสูง ตอ้งพิจารณาใหเ้หมาะสมกบังานวิจยั 
การหาขอบภาพเป็นการหาเส้นรอบรูปท่ีเกิดจากความสว่างของภาพท่ีเปล่ียนไปทนัที โดยดูจากขนาด
หรืออตัราการเปล่ียนขนาด การคน้หาขอบภาพเป็นการดึงส่วนประกอบของภาพท่ีมีจุดเด่นออกจาก
พื้นหลงั  

งานวิจยัน้ีไดน้าํเสนอวิธีการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัโดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท 
ในการทดลอง ใช้การกรองภาพด้วยฟิลเตอร์ต่างๆ และหาขอบภาพแบบ Canny เป็นการคน้หา
ขอบภาพ ดึงส่วนประกอบของภาพท่ีมีจุดเด่นออกจากพื้นหลงั แลว้ผา่นการเติมเตม็ภาพ แสดงรูปร่าง
ของวตัถุ ซ่ึงมีการออกแบบและขั้นตอนการทดลองไดอ้ธิบายในเอกสารน้ี 
 
1.2 วตัถุประสงค์ของการศึกษา 

1.2.1 ศึกษาเทคนิคการประมวลผลภาพสาํหรับการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัหน่ึง
กอง 

1.2.2 ศึกษาเทคนิคการประมวลผลภาพสาํหรับการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัหลาย
กอง 
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1.2.3 ศึกษาเทคนิคการกรองภาพแบบ Motion, Average และ Laplacian เพื่อหาฟิลเตอร์ท่ีดี
ท่ีสุดในการทดลอง 

1.2.4 เพื่อประโยชน์ท่ีจะนําไปใช้พัฒนาเทคนิคการประมวลผลภาพวัตถุ ท่ีมีความ
สลบัซบัซอ้นมากยิง่ข้ึน 

 
1.3 ขอบเขตของการศึกษา 

1.3.1 ประมวลผลภาพเพื่อนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั โดยใช้
เหรียญ 10 บาท 

1.3.2 ประยุกตใ์ชเ้ทคนิคการประมวลผลภาพให้สามารถนบัจาํนวนวตัถุ จากภาพถ่ายกอง
เหรียญจาํนวนหลายกอง ท่ีวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนัไดอ้ยา่งถูกตอ้ง ไม่นอ้ยกวา่ร้อยละ 98 
โดยใชเ้ทคนิค Intraframe Analysis 

1.3.3 ภาพถ่ายกองเหรียญท่ีนาํมาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั มีแบบระยะโฟกสั
เดียวกนั และระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนัในภาพ 
 
1.4 ข้อจํากดัของการศึกษา 

1.4.1 ภาพถ่ายทุกรูปมีระดบัแสงสวา่ง และถ่ายจากสถานท่ีเดียวกนั 
1.4.2 ในภาพท่ีนาํมาประมวลผล มีเฉพาะวตัถุท่ีตอ้งการนบัจาํนวนเท่านั้น 
1.4.3 ภาพถ่ายเหรียญตอ้งใชเ้หรียญขนาดเดียวกนั 

 
1.5 วธีิการดําเนินงานวจัิย 

งานวิจยัน้ีทาํข้ึนเพื่อนบัจาํนวนวตัถุจากภาพถ่าย ท่ีวางเรียงซอ้นกนัในรูปแบบต่างๆ จาํนวน
หน่ึงกอง และหลายกอง ซ่ึงมีการออกแบบและขั้นตอนการดาํเนินงานวิจยั ดงัรูปท่ี 1.1 
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1.6 ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

1.6.1 ทาํใหมี้ความรู้และความเขา้ใจดา้นการประมวลผลภาพ 
1.6.2 มีความรู้ความเขา้ใจเก่ียวกบัการใชง้านในโปรแกรม MATLAB 
1.6.3 นาํไปประยกุตใ์ชใ้นโรงงานอุตสาหกรรม เพื่อความรวดเร็วและความถูกตอ้งในการ

ทาํงาน 
1.6.4 เป็นแนวทางในการพฒันาเพื่อการนบัจาํนวนของวตัถุอ่ืนๆท่ีวางเรียงซอ้นกนั มีขนาด

ท่ีแตกต่างกนั และมีความสลบัซบัซอ้น 

รูปที ่1.1 ขั้นตอนการดาํเนินงานวิจยั



บทที ่2 
ทฤษฎแีละงานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง 

 
การประมวลผลภาพโดยใชโ้ปรแกรม MATLAB ในการคน้หาตาํแหน่งและนบัจาํนวนวตัถุ 

จะต้องผ่านขั้นตอนและรูปแบบการประมวลผลเพื่อจะให้ได้แสดงผลออกมาอย่างถูกต้อง ซ่ึง
ประกอบดว้ย การประมวลผลภาพ (Image Processing ) ภาพระดบัสีเทา (Grayscale Image) ภาพไบ
นารี (Binary Image) การกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ (Image Filtering) การหาขอบภาพ (Edge detection)  
ผ่านการเติมเต็มภาพ โดยเป็นการเปล่ียนแปลงคุณสมบติัต่างๆของภาพ เพื่อสามารถทาํงานวิจยัน้ีได้
อยา่งถูกตอ้ง  
 
2.1 การประมวลผลภาพ (Image Processing) [3] 

การนาํสัญญาณภาพท่ีไดจ้ากแหล่งกาํเนิดสัญญาณภาพ อาจเป็นสัญญาณจากกลอ้งดิจิตอล 
(Digital camera) ขอ้มูลรูปภาพ (Digital Image) หรือฟิลม์ภาพยนตร์ต่างๆ นาํมากระทาํการปรับปรุง
เปล่ียนแปลงคุณสมบติัต่างๆของภาพ หรืออาจจะนาํมากระทาํการคาํนวณหาค่าต่างของภาพ ข้ึนอยูก่บั
ความตอ้งการและจุดประสงค์ การประมวลผลภาพสามารถนําไปประยุกต์ใช้งานในสาขาต่างๆ
มากมายโดยเฉพาะการหาตาํแหน่งวตัถุและการนบัจาํนวนวตัถุ เทคนิคการประมวลผลภาพเบ้ืองตน้จะ
อา้งอิงถึงแสงท่ีมนุษยส์ามารถมองเห็นหรือรับรู้ไดโ้ดยการท่ีจะระบุหรือแยกแยะขอ้มูลต่างๆท่ีเกิดข้ึน
ในภาพ จาํเป็นท่ีจะตอ้งทาํการคดักรองขอ้มูลท่ีไดจ้ากภาพดิจิตอล (Digital Image) ทีละขั้นตอน และ
เน่ืองจากขอ้มูลท่ีจะนาํมาประมวลผลตอ้งเป็นขอ้มูลภาพแบบดิจิตอล ขอ้มูลของภาพจะอยูใ่นรูปแบบ
ของจุดสีต่างๆโดยเม่ือนาํจุดสีต่างๆมาประกอบกนัอย่างต่อเน่ืองก็จะทาํให้เกิดภาพข้ึนมา การแปลง
ภาพท่ีมองเห็นหรือตรวจจบัจากอุปกรณ์รับภาพจะถูกทาํการแปลงจากขอ้มูลท่ีไดใ้ห้เป็นขอ้มูลเชิง
ดิจิตอล โดยการสุ่มเลือกทางจุดตาํแหน่ง หรือ Spatially Sampling โดยการสุ่มเลือกเฉพาะบาง
ตาํแหน่งในภาพ ซ่ึงหากทาํการสุ่มเลือกโดยหากมีจาํนวนการสุ่ม (Sample size) ท่ีมากความละเอียด
ของภาพท่ีไดรั้บในรูปแบบของภาพดิจิตอลก็จะมีความละเอียดสูง หน่วยของการสุ่มเลือกคือจุดภาพ 
(Pixel) โดยท่ีการท่ีจะระบุถึงตาํแหน่งหรืออา้งอิงถึงจุดภาพ (Pixel) ในตาํแหน่งต่างๆจะทาํการอา้งอิง
ผา่นระบบพิกดั โดยอา้งอิงในพิกดัของ X และพิกดัของ Y เพื่อการเขา้ถึงค่าของจุดสี เหตุผลของการ
สุ่มเลือกทางจุดตาํแหน่ง หรือ Spatially Sampling นั้นก็คือ ในการประมวลผลของคอมพิวเตอร์หรือ
หน่วยประมวลผล (Processing Unit) จะประมวลผลขอ้มูลได ้ขอ้มูลจะตอ้งอยู่ในรูปของดิจิตอล 
(Digital)เท่านั้น ในขณะท่ีภาพท่ีสามารถมองเห็นดว้ยตาเปล่าของมนุษยจ์ะเป็นขอ้มูลเชิง Analog เม่ือ
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ตอ้งกระทาํการประมวลผลภาพโดยคอมพิวเตอร์หรือหน่วยประมวลผล จะตอ้งทาํการ สุ่มเลือกทางจุด
ตาํแหน่งภาพ (Image Sampling) เพื่อแปลงขอ้มูลจากรูปแบบของ Analog เป็นขอ้มูลในรูปของดิจิตอล 
(Digital) จากเหตุผลดงักล่าวแสดงให้เห็นว่าหากทาํการสุ่มเลือกจุดตาํแหน่งโดยมีปริมาณการสุ่มมาก
เท่าใด คุณภาพหรือรายละเอียดของภาพท่ีไดรั้บก็จะสูงข้ึนและใชเ้น้ือท่ีในการเก็บขอ้มูลภาพสูงข้ึน 
รวมถึงขนาดของภาพก็จะสูงข้ึนเช่นกนั ดงัตวัอย่างท่ีแสดงถึงการสุ่มเลือกจุดตาํแหน่งในปริมาณท่ี
ต่างกนัโดยรูปท่ี 2.1(ก) ใชป้ริมาณการสุ่มในแนวแกนตั้ง 128 จุด และในแกนนอนจาํนวน 128 จุด รูป
ท่ี 2.1(ข) ใช้ปริมาณการสุ่มในแนวแกนตั้ง 64 จุด และในแกนนอนจาํนวน 64 จุด รูปท่ี 2.1(ค) ใช้
ปริมาณการสุ่มในแนวแกนตั้ง 32 จุด และในแกนนอนจาํนวน 32 จุด โดยจะสงัเกตเห็นว่า รูปท่ี 2.1(ก) 
มีความละเอียดของภาพสูงสุด โดยท่ีรูปท่ี 2.1 (ข)  มีความละเอียดของภาพรองลงมา และรูปท่ี 2.1(ค) 
มีความละเอียดของภาพตํ่าสุด  

 

 
                                                      (ก)          (ข)                  (ค) 
 
รูปที ่2.1 ภาพท่ีมีจาํนวนจุดภาพต่างกนั [3] 

 

 
 

รูปที ่2.2 การอา้งอิงพิกดัของขอ้มูลภาพ [3] 
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การสุ่มเลือกทางจุดตาํแหน่งในพิกดัของ X จะหมายถึงพิกดัในแนวแกนนอน โดยเร่ิมจาก
ซา้ยท่ีพิกดั 0 ไปจนถึงพิกดัท่ี X และพิกดัของ Y หมายถึงพิกดัในแนวแกนตั้ง โดยเร่ิมจากบนท่ีพิกดั 0 
ไปจนถึงพิกดัท่ี Y ดงัตวัอยา่งภาพดิจิตอลภาพหน่ึงมีขนาด 320x270 จุดภาพ (Pixel) นัน่คือภาพน้ีมี
พิกดัซ้ายสุดท่ีตาํแหน่ง 0 และตาํแหน่งขวาสุดท่ี 320 และมีพิกดับนสุดท่ีตาํแหน่ง 0 และตาํแหน่ง
ล่างสุดท่ี 270 เช่นตวัอย่างดงัรูปท่ี 2.2 ในการสุ่มเลือกทางจุดแต่ละจุดภาพจะถูกแทนดว้ยค่าของสี
สาํหรับภาพสี 

2.1.1 การแทนภาพดว้ยภาพแบบดิจิตอล 
ภาพแบบดิจิตอล (Digital Image) เป็นภาพท่ีถูกแปลงมาจากแอนะลอ็กใหอ้ยูใ่นรูป

ของตวัเลข โดยภาพแอนะล็อกถูกแบ่งเป็นพื้นท่ีส่ีเหล่ียมเลก็ๆท่ีเรียกว่าพิกเซลในแต่ละพิกเซลจะถูก
ระบุตาํแหน่งดว้ยคู่โคออดิเนต (x, y) และค่าระดบัความเขม้แสงของพิกเซลนั้นๆ โดยเราสามารถ
แปลงภาพเป็นภาพแบบดิจิตอลได้โดยมีขั้นตอนและวิธีการดังน้ีเม่ือเรานําสัญญาณแอนะล็อกท่ี
ตอ้งการประมวลผลผา่นส่วนท่ีเรียกว่าดิจิไตเซอร์ (Digitizor) ซ่ึงจะมีหนา้ท่ีในการเปล่ียนสัญญาณแอ
นะลอ็กใหเ้ป็นสัญญาณดิจิตอลจากนั้นทาํการควอนไตซ์ (Quantizing) เพื่อแปลงค่าความเขม้แสงให้
เป็นตวัเลขฟังกช์ัน่ของภาพ f(x, y) จะถูกทาํใหเ้ป็นสัญญาณไม่ต่อเน่ืองทั้งระนาบของภาพซ่ึงเรียกว่า
การสุ่มภาพ (Image Sampling) ของฟังกช์ัน่ท่ีไดเ้รียกว่าการควอนไตซ์ระดบัความเขม้แสง (Grey 
Level Quantization) กจ็ะไดข้อ้มูลท่ีเป็นดิจิตอล ดงัรูปท่ี 2.3 

 

 
 

รูปที ่2.3 การทาํ Sampling และ Quantization [1] 
 

สมมุติว่าสัญญาณภาพต่อเน่ือง f(x, y) ถูกดิจิไตซ์ในระนาบ x และ y เป็นช่วงเท่าๆ 
กนัเราสามารถจดั f(x, y) ใหอ้ยูใ่นรูปของเมตริกซ์ขนาด N x N ไดด้งัสมการท่ี 2.1 
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                 f(0,0)            f(0,1)             f(0,2)        … f(0,N-1) 
                 f(1,0)            f(1,1)             f(1,2)        … f(1,N-1) 

f(x,y)  =                .                    .                      .                       .                               (2.1) 
                .                    .            .                       . 
                 f(N-1,0)        f(N-1,1)         f(N-1,2)   … f(N-1, N-1) 

 
ซ่ึงทางขวาของสมการจะเรียกว่าขอ้มูลภาพดิจิตอลและทุกๆสมาชิกของเมตริกซ์จะ

เรียกวา่พิกเซลจากขบวนการสร้างภาพดิจิตอลดงัขา้งตน้จะเห็นไดว้่าเราสามารถทราบขนาดของความ
ละเอียดของภาพ N x N พิกเซลและจาํนวนระดบัของความเขม้แสงในทางปฏิบติัการทาํควอนไตเซชัน่
ในระบบภาพดิจิตอลจะมีค่าดงัสมการท่ี 2.2 
 

MNNB                                 (2.2) 
 

เม่ือ B = ขนาดของขอ้มูลภาพท่ีเป็นดิจิตอล 
 

M2G        (2.3) 
 
โดย M = จาํนวนบิตท่ีใชใ้นการแทนขอ้มูลภาพ 1 พิกเซล 
              G = จาํนวนความเขม้แสงท่ีตอ้งการใชใ้นการเกบ็ขอ้มูลภาพ 

2.1.2 ลกัษณะการจดัเกบ็ขอ้มูลภาพแบบดิจิตอล  
โดยทัว่ไปแลว้ภาพจะมีความเขม้ตั้งแต่ 2 ระดบัข้ึนไปแต่ท่ีนิยมใชก้นัมากคือค่าระดบั

ความเขม้ของพิกเซลท่ีเท่ากบั 256 ระดบัซ่ึงจะทาํใหค่้าของพิกเซลอยูใ่นช่วง (0-255) โดยใชเ้น้ือท่ีใน
การเก็บขอ้มูลขนาด 1 ไบตห์รือ 8 บิตสาํหรับขอ้มูล 1 พิกเซล (256) ในกรณีท่ีตอ้งการภาพท่ีมีความ
เขม้สูงอาจจะตอ้งการจาํนวนบิตสาํหรับการเก็บขอ้มูลมากกว่า 8 บิตคืออาจจะเป็น 16 หรือ 24 บิตโดย
จะแยกความแตกต่างของภาพแต่ละประเภทใหเ้ห็นอยา่งชดัเจนไดด้งัน้ี 

2.1.2.1 ภาพ 2 ระดบัคือมีพิกเซลสีขาวกบัสีดาํเท่านั้นโดยแต่ละพิกเซลจะมีขนาด
ของขอ้มูลเท่ากบั 1 บิต  

2.1.2.2 ภาพ 16 ระดบัคือในแต่ละพิกเซลจะมีขนาดของขอ้มูล 4 บิตซ่ึงทาํให้
สามารถแสดงได ้16 ระดบัสี 
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2.1.2.3 ภาพ 256 ระดบัคือในแต่ละพิกเซลจะมีขนาดของขอ้มูล 8 บิตซ่ึงทาํให้
สามารถแสดงภาพไดค้วามเขม้ถึง 256 ระดบั 

2.1.2.4 ภาพทรูคลัเลอร์ (True Color) คือในแต่ละพิกเซลจะมีขนาดของขอ้มูล 24 บิต
ทาํใหส้ามารถแสดงภาพออกมาไดเ้หมือนจริงมากท่ีสุดเพราะสามารถแสดงสีไดถึ้ง 16,777,216 สีภาพ      
ทรูคลัเลอร์สามารถแสดงไดเ้ฉพาะภาพสีเท่านั้น ไม่สามารถแสดงเป็นภาพขาวดาํไดด้งัรูปท่ี 2.4 
 

 
 

รูปที ่2.4 ลกัษณะของภาพภาพทรูคลัเลอร์ [1] 
 

โดยทัว่ไปวิธีการประมวลผลภาพเชิงตวัเลขท่ีทาํใหค้อมพิวเตอร์สามารถรู้จกัวตัถุในภาพได้
นั้นแบ่งออกไดเ้ป็นสองระดบัดว้ยกนัคือการประมวลผลภาพในระดบัตํ่า (Low-Level Image 
Processing) และการประมวลผลภาพในระดบัสูง (High-Level Image Processing) การประมวลผล
ภาพในระดับตํ่าจะเป็นการประมวลผลเชิงตัวเลขเกือบทั้ งหมดเพ่ือหาตัวแปรต่างๆ มาอธิบาย
ขอ้มูลภาพโดยมีจุดประสงคท่ี์จะนาํตวัแปรเหล่านั้นไปใชใ้นการประมวลผลภาพระดบัสูงต่อไป โดย 
ทัว่ไปแลว้การประมวลผลภาพระดบัตํ่าจะประกอบดว้ยการประมวลผลภาพก่อน (Pre Processing) 
เช่นการกาํจัดสัญญาณรบกวนหรือการทาํให้ภาพคมชัดการหาขอบภาพเป็นตน้การประมวลผล
ระดับสูงเป็นการนําผลลพัธ์หรือสัญลกัษณ์ท่ีได้จากการประมวลผลภาพ ระดับตํ่ามาตีความหรือ
ประมวลเพ่ือให้คอมพิวเตอร์สามารถรู้จกัและเขา้ใจภาพไดส้าํหรับความแตกต่างของการประมวลผล
ภาพทั้ง 2 ประเภทนั้นคือการประมวลผลภาพระดบัตํ่าจะใชค้่าความสว่างของจุดภาพ (พิกเซล) ส่วน
การประมวลภาพระดบัสูงนั้นขอ้มูลภาพท่ีนาํมาประมวลผลจะถูกแสดงในรูปสัญลกัษณ์ซ่ึงสัญลกัษณ์
เหล่าน้ีจะแสดงถึงส่ิงต่างๆ ท่ีอยู่ในภาพเช่นขนาดของวตัถุรูปร่างและความสัมพนัธ์กนัระหว่างวตัถุ
ภาพ 
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2.2 แบบจําลองสี (Color Model) [1] 
แบบจาํลองสี (Color Model) เป็นส่ิงท่ีใชอ้า้งอิงถึงสีต่างๆ สาํหรับคอมพิวเตอร์แลว้เราจะ

ไม่ใชแ้บบจาํลองท่ีเป็น Analytical Model เหมือนกบัท่ีใชใ้นทางวิทยาศาสตร์ซ่ึงใชว้ิธีการวดัท่ีอยูใ่น
รูปของพลงังานตลอดช่วงของสเปคตรัม (Spectrum) แต่จะเป็น Empirical Model ท่ีไดรั้บ
ความสัมพนัธ์ของค่าท่ีใชอ้า้งอิงกบัสีใดๆ จากการทดลองการศึกษาแบบ Psychophysical ท่ีมีการรับรู้
ของมนุษยเ์ขา้มาเก่ียวขอ้งแบบจาํลองสีมีหลายแบบดว้ยกนัเช่นแบบจาํลองสี RGB แบบจาํลองสี 
CMY แบบจาํลองสี CMYK แบบจาํลองสี HSV แบบจาํลองสี HIS แบบจาํลองสี HLS แบบจาํลองสี 
YIQ และแบบจาํลองสี YUV ( แบบจาํลอง YcbCr ) เป็นตน้ 

2.2.1 แบบจาํลองสี RGB (RGB Color Model)  
เป็นแบบจาํลองท่ีเฉพาะเจาะจงกบัจอภาพคอมพิวเตอร์เน่ืองจาก RGB Model ไดท้าํ

การสร้างสีต่างๆ ข้ึนโดยการใชแ้หล่งกาํเนิดแสงจาํนวนสามสีไดแ้ก่ สีแดง (Red) สีเขียว (Green) และ
สี นํ้าเงิน (Blue) ท่ีเกิดจากสารเรืองแสงท่ีมีคุณสมบติัท่ีแตกต่างกนัตามลาํดบั ซ่ึงแสงทั้งสามสีจะไม่
เท่ากันในแต่ละอุปกรณ์นอกเสียจากว่าจะมีคุณสมบัติของสารเรืองแสง การตั้ งค่าจอภาพและ
สภาพแวดลอ้มท่ีจอภาพคอมพิวเตอร์เหมือนกนัทุกประการ ซ่ึงโดยปกติแลว้จะมีค่าท่ีแตกต่างกนั
ออกไปดงัรูปท่ี 2.5 

 

 
 

รูปที ่2.5 แบบจาํลองสี RGB [1] 
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แบบจาํลองสี RGB ประกอบดว้ยขอ้มูลจาํนวนสามส่วนคือค่า Intensity ของสีทั้งสาม
ซ่ึงไดแ้ก่ สีแดง สีเขียวและสีนํ้าเงิน 

2.2.2 แบบจาํลองสี HSV (HSV Color Model)  
เป็นแบบจาํลองสีท่ีถูกสร้างข้ึนเพื่อเป็นทางเลือกดงัรูปท่ี 2.6 ซ่ึงจะใหค้วามหมายท่ี

ดีกว่าเม่ือกล่าวถึงสีต่างๆ ในเชิงศิลปะ เช่น เม่ือพดูถึงสีเหลืองในทางศิลปะจะมีความแตกต่างกนั เม่ือ
พิจารณาสีเหลืองอ่อนสีเหลืองแก่หรือสีนํ้ าตาลว่ามีความแตกต่างกนัอยา่งไร จะพบว่าทุกสีคือสีเหลือง
นั้นเองท่ีมีระดบัความเขม้หรือมีความอ่ิมตวัท่ีแตกต่างกนัดงันั้นสีในแบบจาํลองสี HSV จึงให้
ความรู้สึกท่ีเขา้ใจไดม้ากกวา่สาํหรับมนุษยซ่ึ์งจาํลองสี HSV ประกอบดว้ยสามส่วนคือ 

H หมายถึง Hue หรือสีท่ีมีค่าท่ีแตกต่างออกไปตามความถ่ีของแสง เช่น แดง เหลือง 
เขียว นํ้าเงิน หรือม่วง เป็นตน้ 

S หมายถึง Saturation หรือความอ่ิมตวัของ Hue นั้นๆ เช่น สีแดงและสีชมพกู็คือสี
แดงเพียงแต่สีชมพมีูความอ่ิมตวันอ้ยกวา่ 

V หมายถึง Value หรือค่าความสว่างของสีโดยท่ีค่า Value ตํ่าสุดหมายถึงสีดาํไม่ว่า
จะมี Hue หรือ Saturation เท่าใดและค่า Value สูงสุดหมายถึงสีขาวซ่ึงเป็นสีท่ีสว่างท่ีสุดของ Hue และ 
Saturation นั้นๆ เช่น Hue ใดๆ มีค่า Saturation มีค่าเท่ากบั 0 เม่ือ Value สูงสุดก็คือสีขาวและValue 
ตํ่าสุดคือสีดาํหรือ Hue สีเหลืองท่ี Saturation มีค่าเท่ากบั 100 เม่ือ Value สูงสุดคือสีเหลืองและ Value 
ตํ่าสุดคือสีดาํ ดงัรูปท่ี 2.6 

 

 
 

รูปที ่2.6 แบบจาํลองสี HSV [1] 
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2.3 ภาพระดับสีเทา (Grayscale Image) 
ภาพสีเม่ือแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาจะไม่มีค่าของสีเขา้มาเก่ียวขอ้งมีเฉพาะค่าของความ

สว่างเท่านั้น ซ่ึงเป็นส่ิงสําคญัท่ีไดจ้ากการแปลงภาพสีให้เป็นภาพระดบัสีเทา ทุกๆพิกเซลของภาพ
ระดบัสีเทาโดยทัว่ไปแลว้สามารถแบ่งระดบัของภาพระดบัสีเทาได ้256 ระดบั (0 ถึง 255) ขั้นตอน
การแปลงภาพสีใหเ้ป็นภาพขาวดาํระดบัสีเทา ทาํไดโ้ดยแยกระดบัสีแต่ละพิกเซลออกจากกนัในภาพสี
จากนั้นนาํค่าสี RGB มาเขา้สู่สมการ เพื่อคาํนวณหาค่าสีเทาและนาํค่าท่ีไดไ้ปแทนท่ีจุดพิกเซลเดิม โดย
แสดงตวัอยา่งการคาํนวณดงัสมการท่ี 2.4 และภาพขาวดาํท่ีไดแ้สดงตวัอยา่งของ Pixel Value ไดด้งัรูป
ท่ี 2.7 

 

                                   

( , ) 0.2989 ( , ) 0.5870 ( , ) 0.1140 ( , )G x y R x y G x y B x y           (2.4) 
 

เม่ือ ( , )G x y  คือ ค่าของระดบัสีเทาท่ีไดจ้ากการแปลงท่ีพิกเซล ( , )x y  
( , )R x y , ( , )G x y , ( , )B x y  คือ ค่าระดบั R,G,B ของภาพสีท่ีพิกเซล ( , )x y  

 

 
 

รูปที ่2.7 ภาพระดบัเทาเชิงดิจิตอล 
 

ภาพโทนสีเทา (Grayscale) จะประกอบไปดว้ยสีดาํ และเพ่ิมระดบัความสว่างไปจนถึงสี
ขาวดงัรูปท่ี 2.8 แสดงถึงระดบัความสวา่งท่ีเปล่ียนแปลงไดใ้นหน่ึงจุดภาพ 
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รูปที ่2.8 ระดบัความสวา่งในหน่ึงจุดภาพ [3] 
 

สีดาํ จะถูกแทนดว้ยค่าตวัเลข 0 และสีขาวจะถูกแทนดว้ยค่าตวัเลขคือ 255 รวมทั้งส้ิน 256 
ระดบัสี (0-255) หรือ 2 ยกกาํลงั 8 โดยท่ี 8 ก็คือ จาํนวนบิตในหน่วยความจาํท่ีใชใ้นการเก็บค่าน้ีหน่ึง
ค่า ดงันั้นสีดาํ จะถูกแทนดว้ยรหัสในเลขฐานสองคือ 00000000  และสีขาวก็จะถูกแทนดว้ยรหัส 
11111111 และสีท่ีอยูร่ะหว่างสีดาํถึงสีขาวจะถูกเรียงลาํดบัไปตามลาํดบัการนบัเลขฐานสองดงัรูปท่ี 
2.9 

 

 
 

รูปที ่2.9 ระดบัความสวา่งท่ีมีคา่ 8 บิต [3] 
 

หากภาพเป็นลกัษณะของโทนขาวดาํ (Grayscale) แต่ละจุดภาพก็จะถูกแทนท่ีดว้ยตวัเลขท่ี
บอกถึงค่าความสว่างตั้งแต่ 0-255 ดงัตวัอยา่งในรูปท่ี 2.9 แสดงถึงระดบัความสว่างของภาพท่ีทาํการ
สุ่มในแต่ละจุดภาพหน่ึงกลุ่มขอ้มูล 
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รูปที ่2.10 ระดบัความสวา่งของภาพท่ีทาํการสุ่ม [3] 
 

จะสังเกตไดว้่า แต่ละจุดภาพถูกแทนท่ีดว้ยตวัเลข ซ่ึงตวัเลขเหล่าน้ีมีค่าระหว่าง 0-255 หรือ
มีค่าไดต้ั้งแต่ 0, 1, 2, 3, 4 จนถึง 255 เป็นโทนสีเทา 
 
2.4 ภาพไบนารี (Binary Image)   

ภาพไบนารีก็คือภาพซ่ึงในแต่ละพิกเซลจะมีความเขม้ของแสงไดส้องแบบเท่านั้นคือ สว่าง
กบัมืด โดยอาจเขียนแทนไดด้ว้ยเลข 0 และ 1 ดว้ยความเขม้ของแสงเพียงสองระดบัภาพไบนารีจึงมี
ขอ้จาํกดัท่ีจะนาํมาใชแ้สดงภาพทัว่ๆ ไป แต่อยา่งไรก็ตามการมีความเขม้ของแสงเพียงสองระดบัก็ทาํ
ให้การประมวลผลทาํได้อย่างมีประสิทธิภาพ การประมวลผลภาพไบนารีนําไปใช้มากในการ
ประมวลผลเอกสาร การประมวลผลภาพในอุตสาหกรรมท่ีตอ้งการความเร็วสูง เช่น การนบัจาํนวน
ช้ินส่วนท่ีอยูบ่นสายพานท่ีกาํลงัเคล่ือนท่ีเป็นตอน การมีความเขม้เพียงสองระดบัในภาพไบนารีทาํให้
สามารถท่ีจะเลือกพิจารณาให้ความเขม้ระดบัหน่ึงแทนภาพของส่ิงท่ีเราสนใจ โดยเราจะขอเรียก
พิกเซลท่ีมีความเขม้ระดบัน้ีว่าพิกเซลภาพและความเขม้อีกระดบัแทนพื้นหลงั โดยพิกเซลท่ีมีความ
เขม้ระดบัน้ีจะถูกเรียกวา่พิกเซลพื้นหลงัในทางปฏิบติั ในการพิจารณาภาพไบนารีเราจะไม่สนใจแต่ละ
พิกเซลแยกกนัไปแต่เราจะสนใจกลุ่มของพิกเซลท่ีอยูติ่ดกนัหรือท่ีเรียกว่าพิกเซลเพื่อนบา้น เช่น กลุ่ม
ของพิกเซลท่ีเรียงกนัเป็นตวัอกัษรดงัรูปท่ี 2.11 

 

 
 

รูปที ่2.11 ลกัษณะภาพไบนารีท่ีแสดงกลุ่มของพิกเซลภาพท่ีประกอบเป็นตวัอกัษร [1] 
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ภาพการสร้างภาพไบนาร่ีสามารถทาํได้โดยใช้เทคนิคการทาํเทรชโฮล (Thresholding 
Technique)โดยพิจารณาว่าพิกเซลใดเป็นสีขาวหรือสีดาํจะกระทาํโดยการเปรียบเทียบระหว่างพิกเซล
ของภาพเร่ิมตน้กบัค่าคงท่ีค่าหน่ึงท่ีเรียกว่า “ค่าเทรชโฮล” (Threshold Value) ขอ้มูลภาพมีลกัษณะท่ี
ต่างกนัระหว่างวตัถุ (Object) และพ้ืนหลงั (Background) โดยค่าของพิกเซลของภาพใดๆ ท่ีมีค่า
มากกว่าหรือเท่ากบัค่าเทรชโฮลจะถูกเปล่ียนเป็น 0 (จุดดาํ) ในการสร้างภาพไบนาร่ีโดยใชเ้ทคนิค
เทรชโฮลเพื่อให้ไดผ้ลลพัธ์ท่ีเหมาะสมและคมชดั ส่ิงท่ีสาํคญัท่ีสุดคือค่าเทรชโฮลเน่ืองจากถา้เลือกค่า
เทรชโฮลท่ีไม่เหมาะสม (ค่าเทรชโฮลท่ีมีค่านอ้ยเกินไปหรือมากเกินไป) ภาพท่ีไดอ้าจจะมืดเกินไป
หรือสว่างมากเกินไปหรือภาพท่ีไดมี้ส่ิงรบกวน (Noise) เกิดข้ึนอนัเป็นผลทาํใหภ้าพท่ีไดไ้ม่สวยงาม
เท่าท่ีควรดงันั้นปัญหาของการสร้างภาพไบนาร่ีคือวิธีการกาํหนดค่าเทรชโฮลท่ีเหมาะสมสาํหรับแต่
ละภาพท่ีจะนาํมาทาํการสร้างภาพไบนาร่ีซ่ึงมีวิธีการคาํนวณหาค่าเทรชโฮลหลายวิธีโดยแต่ละวิธี
เหมาะสมกบัลกัษณะการทาํงานท่ีแตกต่างกนัไปเช่นการหาค่าเทรชโฮลโดยกาํหนดค่าล่วงหนา้ (Pre-
Assigned Threshold Value) การหาค่าเทรชโฮลจากค่ากลาง (Mid-Range Threshold Value) ซ่ึงแต่ละ
วิธีอธิบายไดด้งัน้ี 

การหาค่าเทรชโฮลโดยการกาํหนดค่าล่วงหนา้เป็นการกาํหนดค่าเทรชโฮลโดยการกาํหนด
เองจากผูใ้ชซ่ึ้งการกาํหนดน้ีจะข้ึนอยู่กบัประสบการณ์ของผูใ้ชค้นนั้นๆ โดยการเลือกค่าคงท่ีค่าหน่ึง
ซ่ึงเรียกว่าค่าเทรชโฮล โดยค่าท่ีเลือกมาน้ีจะเป็นค่าท่ีอยูร่ะหว่างค่าตํ่าสุดและค่าสูงสุดของระดบัความ
เขม้แสงของภาพ เช่น ภาพอินพุทมีระดบัความเขม้แสง 256 ระดบัจะมีค่าไดต้ั้งแต่ 0-255 เม่ือเลือกค่า
เทรชโฮลไดแ้ลว้สามารถสร้างภาพไบนาร่ีได ้

การหาค่าเทรชโฮลจากค่ากลางเป็นการหาเทรชโฮลท่ีแตกต่างจาการหาค่าเทรชโฮลวิธีแรก 
สาํหรับวิธีน้ีจะเป็นการคาํนวณหาค่าเทรชโฮลโดยอตัโนมติัโดยไม่ตอ้งให้ผูใ้ชเ้ป็นผูก้าํหนดโดยการ
หาค่าเทรชโฮลน้ีใชว้ิธีทางสถิตในเร่ืองการหาค่ากลางหรือค่าเฉล่ีย (Mean) ค่าเทรชโฮลท่ีคาํนวณได้
จากค่าก่ึงกลางท่ีอยูร่ะหว่างค่าระดบัความเขม้สูงสุด (Maximum Level) และระดบัความเขม้ตํ่าสุด 
(Minimum Level) ของภาพเม่ือทาํการคาํนวณค่าเทรชโฮลไดแ้ลว้กส็ามารถสร้างภาพไบนาร่ีไดโ้ดยนาํ
ค่าเทรชโฮลท่ีไดม้าใช ้

 
2.5 การกรองภาพ (Image Filtering)  

2.5.1 การกรองภาพแบบ Motion 
สาํหรับวิธีการคอนโวลูชนั (Convolution) ซ่ึงเป็นการกระทาํกนัระหว่างเทมเพลต 

(Template) กบัภาพ (Image) เทมเพลต คือ เมทริกซ์ขนาด M x N ของชุดตวัเลขท่ีจะใชใ้นการหา
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ผลลพัธ์ของการคอนโวลูชนัไดด้งัสมการท่ี 2.5 โดยใชต้วักรองแบบ Motion ซ่ึงจะใหค้่าใกลเ้คียงการ
เคล่ือนไหวเชิงเสน้ของพิกเซล  

 

                                   
1 1

0 0

( , ) * ( , ). ( , )
n m

i j

I X Y T I T x y I X i Y j
 

 

                                        (2.5) 

 
โดย ( , )I X Y  แทน ภาพผลลพัธ์จากการคอนโวลูชนักบัภาพ 

( , )T x y  แทน เทมเพลต 
 

จากสมการจะเห็นว่าระดบัความเขม้แสง ณ จุด ( , )x y  ในภาพ ผลลพัธ์ไดจ้ากการหา
ผลรวมของผลคูณระหว่างค่าในเทมเพลตกบัค่าระดบัความเขม้แสงของภาพในบริเวณท่ีเทมเพลตทบั
อยู่ จากสมการตวัช้ีตาํแหน่งจุดในภาพ ( , )X i Y j  แสดงให้เห็นว่ามีการพลิกเทมเพลตทางแกน
นอนและแกนตั้ง การกรองภาพแบบ Motion แสดงดงัรูปท่ี 2.12 

 

 
                                                   ผา่นการกรองแบบ Motion 
 

รูปที ่2.12 การกรองภาพแบบ Motion  
 

2.5.2 การกรองภาพแบบ Average  
ตวักรองค่าเฉล่ีย เป็นกระบวนการประมวลผลภาพโดยการใชต้วักรอง (filter mask)  

ทาํการกวาดไล่ไปบนภาพ ซ่ึงแนวคิดของการทาํตวักรองค่าเฉล่ีย คือการแทนค่าความเขม้ในแต่ละ
จุดภาพ ดว้ยค่าเฉล่ียความเขม้ของจุดภาพรอบๆจุดศูนยก์ลาง รวมถึงค่าความเขม้ของจุดศูนยก์ลางท่ีอยู่
ในตวักรองท่ีกาํหนดดว้ย ผลจากการทาํตวักรองค่าเฉล่ียจะทาํใหไ้ดภ้าพท่ีไม่คมชดั (blurred) หรือลด
ส่ิงรบกวน (noise reduction) การกรองภาพแบบ Average  แสดงดงัรูปท่ี 2.13 
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                                                  ผา่นการกรองแบบ Average 
 

รูปที ่2.13 การกรองภาพแบบ Average 
 

2.5.3 การกรองภาพแบบ Laplacian  
การวดัความชดัจะพฒันาบนพ้ืนฐานงานของ S. Nayar ซ่ึงเป็นการวดัแบบ SML วิธี

คือการหาผลรวมของการแปลง Modified Laplacian ดงัสมการท่ี 2.6 โดยการแปลงนั้นจะทาํ การ 
Convolution ภาพกบั Mask ในแนวแกน X และแนวแกน Y 
 
                                                         , ( , ) ( , )

( , )x y mi j x y
I i j


                                                 (2.6) 

 
Laplacian  ส่วน m  คือการแปลง Modified Laplacian หาไดด้งัสมการท่ี 2.7 
 
                                                      m x yI I L I L                                                              (2.7) 
 

สมการท่ี 2.7 เป็นการทาํ Convolution ระหว่างภาพกบั Mask ในแนวแกน X และ
แนวแกน Y ส่วน Mask ท่ีใชจ้ะมีค่าดงัน้ี 
 

         1xL   2 1  และ T
y xL L   

 
ท่ีตาํแหน่งพิกเซลใดๆ ( , )I x y  จะไดค้่าผลรวมการแปลง Modified Laplacian เป็น 

,x y  ค่าน้ีจะแปรผนัตามความชดัของภาพ ถา้ตาํแหน่งใดมีค่ามากก็แสดงว่าตาํแหน่งนั้นไดโ้ฟกสัจึงมี
ความชดั การกรองภาพแบบ Laplacian  แสดงดงัรูปท่ี 2.14 
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                                                 หลงัการกรองแบบ Laplacian 
 

รูปที ่2.14 การกรองภาพแบบ Laplacian 
 

2.6 การหาขอบภาพ (Edge detection)   
หลกัการประมวลผลภาพคือการประมวลผลสัญญาณบนสัญญาณ 2 มิติ เช่น ภาพน่ิง

(ภาพถ่าย)หรือภาพเคล่ือนไหว(วีดีโอ) และยงัรวมถึงสัญญาณ 2 มิติอ่ืนๆท่ีไม่ใช่ภาพ วิธีบนัทึกขอ้มูล
ของภาพสาํหรับการวดัจดัเก็บในรูปแบบของค่าพิกเซล การแยกวตัถุ 2 วตัถุออกจากกนัหรือแยกออก
จากพ้ืนหลงั (Background) ตอ้งใชก้ารคน้หาขอบวตัถุท่ีอยูใ่นภาพนั้น การคน้หาขอบภาพคือการหา
เส้นรอบภาพท่ีเกิดจากความสว่างของภาพท่ีเปล่ียนไปทนัที โดยดูจากขนาดหรืออตัราการเปล่ียน
ขนาด การคน้หาขอบภาพเป็นการดึงส่วนประกอบของภาพท่ีมีจุดเด่นออกจากพื้นหลงั มีวิธีการแยก
ไดส้องลกัษณะคือ การคน้หาขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบัหน่ึง (Gradient Method) และการคน้หา
ขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบัสอง (Laplacian Method) โดยในแต่ละวิธีมีรายละเอียดดงัต่อไปน้ี  

 
 
 
 

                             (ก) 
 
                                                        (ข) 
 
                                           (ค) 
 

 
รูปที ่2.15 กราฟแสดงการหาขอบดว้ยวิธี Gradient method (ข) และ Laplacian method (ค)                           

โดยรูป (ก) แสดงถึงความแตกต่างของระดบัความเขม้ของสี [1] 
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2.6.1 การคน้หาขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบัหน่ึง (Gradient Method)  
วิธีน้ีจะหาขอบโดยการหาจุดตํ่าสุดและจุดสูงสุดในรูปของอนุพนัธ์อนัดบัหน่ึงของ

ภาพ โดยจุดท่ีเป็นขอบจะอยู่ในส่วนท่ีเหนือค่า threshold (รูปท่ี 2.15 ข) จึงอาจทาํให้เส้นขอบท่ีไดมี้
ลกัษณะหนา ตวัอยา่งวิธีการหาขอบของกลุ่มน้ี เช่น Roberts, Prewitt, Sobel และ Canny  

การหาขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบัท่ีหน่ึงเป็นการแปลงเกรเดียนตแ์บบไม่ต่อเน่ือง
บนภาพเชิงตวัเลข เน่ืองจากการหาขอบภาพเป็นการประมวลผลแบบไม่ต่อเน่ือง ดงันั้นจึงตอ้งใช้
อนุพนัธ์ยอ่ยแบบไม่ต่อเน่ืองตามทิศทางท่ีตั้งฉากกบัแกน x และแกน y ซ่ึงสามารถกาํหนดไดด้งัน้ี 

 
     , , 1,xg x y g x y g x y                                                (2.8) 

 

      , , , 1y g x y g x y g x y                                                      (2.9) 
 
โดยขนาดของเกรเดียนตต์ามทิศทางท่ีตั้งฉากกบัแกน x และแกน y รวมกนัไดเ้ป็นสมการท่ี 2.10 

 
     y,xgy,xgy,xg yx                                              (2.10) 

 
การหาขอบภาพโดยใช้เกรเดียนต์ในทางปฏิบติัจะมีลกัษณะท่ีแตกต่างกันไป ซ่ึง

สามารถเขียนเป็นสมการไดต้ามวิธีดงัน้ี 
Roberts         

     y,xgy,xgy,xg yx                                              (2.11) 
Prewitt 

          2 2 2 2, , 2, , , 2y y x y
y y x xg x y g x y g x y g x y g x y               (2.12) 

Sobel 

                      

 

     
      
     
       






























2y,2xg2y,1xg22y,xg

y,2xgy,1xg2y,xg

2y,2xg1y,2xg2y,2xg

2y,xg1y,xg2y,xg

y,xg

                

(2.13) 

 
จากสมการท่ี 2.11 ถึง 2.13 สามารถเขียนในรูปของ Mask Coefficientไดด้งัน้ี 
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Robert 

     
2

1 0
w

0 1

 
  
 

     (2.14) 

Prewitt 

1

1 0 1

w 1 0 1

1 0 1

 
   
  

  2

1 1 1

w 0 0 0

1 1 1

   
   
  

             (2.15) 

Sobel 

1

1 0 1

w 2 0 2

1 0 1

 
   
  

  2

1 2 1

w 0 0 0

1 2 1

   
   
  

             (2.16) 

 
นาํ Mask Coefficient W ของแต่ละวิธีมาหาขอบภาพจะตอ้งนาํ Mask Coefficient 

ของวิธีนั้นๆมาทาํการคอนโวลูชัน่กบัภาพสามารถแสดงในสมการท่ี 2.17 
 

                           k kh x, y w i, j g x i 1, y j 1                                   (2.17) 
 

โดย  kh x,y คือพิกเซลของภาพ ณ ตาํแหน่ง x, y ท่ีผา่นการคอนโวลูชัน่แลว้ดว้ย 
Mask Coefficient ท่ี  kkw i, j  คือสมาชิกตวัท่ี i, j ของ Mask Coefficient ตวัท่ี k เม่ือดาํเนินการคอน
โวลูชัน่ระหว่างภาพกบั Mask Coefficient แลว้นาํ  kh x,y  สาํหรับ k ทุกตวัมาทาํการเปรียบเทียบ
กบัค่าเทรชโฮล ถา้มากกว่าเทรชโฮลแสดงว่าเป็นขอบภาพ ตวัอยา่งการหาขอบภาพดว้ยวิธีของ Sobel 
และใชค้่าเทรชโฮลดว้ยค่า 12 ดงัรูปท่ี 2.16 
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ภาพพกิเซลของภาพ 

 
(ก) ภาพตน้ฉบบั 

 
ค่าท่ีไดจ้ากการทาํคอนโวลูชัน่         เทรชโฮลดว้ยค่า 12                 

                    
(ข) ผลลพัธ์จากการหาขอบภาพดว้ยวิธีการของ Sobel 

 
รูปที ่2.16 ตวัอยา่งการหาขอบภาพ [1] 

 

2.6.2 การคน้หาขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบัสอง (Laplacian Method) 
จะหาขอบโดยใชอ้นุพนัธ์อนัดบั 2 โดยใชจุ้ดท่ีค่า y เป็น 0 (Zerocrossing) (รูปท่ี 2.15 

ค) ซ่ึงวิธีน้ีจะใชเ้วลาในการคาํนวณมากกว่า Gradient method ตวัอยา่งวิธีการหาขอบของกลุ่มน้ี เช่น 
Laplacian of Gaussian และ Marrs-Hildreth 

การหาขอบภาพโดยวิธีน้ีจะไม่มีการพิจารณาทิศทางของขอบภาพแต่จะสนใจเฉพาะ
ขนาดของความเป็นขอบภาพ (เกรเดียนต์) เท่านั้น โดยวิธีน้ีไดแ้ก่ตวัดาํเนินการลาปลาเซียน 
(Laplacian)    เกรเดียนตข์อง  2g x, y  ไดจ้ากการประมาณอนุพนัธ์เชิงเสน้ของฟังกช์ัน่ต่อเน่ือง 

 
            2g x, y 4g x, y g x 1, y g x 1, y g x, y 1 g x, y 1           (2.18) 

 
จากสมการท่ี 2.18 สามารถเขียนในรูปของ Mask Coefficient ไดด้งัสมการท่ี 2.19 

0 0 0 0 0 0 2 0 3 3 

0 0 0 1 0 0 0 2 4 2 

0 0 2 0 2 4 3 3 2 3 

0 0 1 3 3 4 3 3 3 3 

0 1 0 4 3 3 2 4 3 2 

0 0 1 2 3 3 4 4 4 3 

4 6 4 10 14 12 14 14 

6 8 10 20 16 12 6 0 

4 10 14 10 2 4 2 4 

2 12 12 2 2 4 6 8 

0 0 0 0 1 1 1 0 

0 0 0 1 1 1 0 0 

0 0 1 0 0 0 0 0 

0 1 1 0 0 0 0 0 
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0 1 0

1 4 1

0 1 0

 
   
    

1 1 1

1 8 1

1 1 1

   
   
                                                     

(2.19) 

 

 
 

รูปที ่2.17 ตน้ฉบบัก่อนนาํไปหาขอบภาพ 
 

 
 

รูปที ่2.18 ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการหาขอบภาพ 
 
ในการหาขอบภาพ ดว้ยโปรแกรม Matlab มีคาํสั่งท่ีใชใ้นการหาขอบทั้งหมด 6 วิธี 

ดงัน้ี Roberts, Sobel, Canny, Laplacian of Gaussian, zero cross  และ Prewitt  วิธีท่ีดีท่ีสุดในการหา
ขอบภาพคือ Canny เน่ืองจากวิธีดงักล่าวมีการใช ้  Gaussian filter หรือ ตวักรองเกาส์เซียน ซ่ึงเป็น
ฟังกช์นัท่ีสาํคญัมากในการกรองสัญญาณภาพ ก่อนการหาขอบจึงสามารถควบคุมระดบัความละเอียด
ของขอบท่ีต้องการและสามารถลดสัญญาณรบกวนได้อีกด้วย ทําให้สามารถตัดขั้นตอนการ
ประมวลผลภาพเบ้ืองตน้ (pre-processing) ตวัอย่างภาพท่ีผา่นการหาขอบทั้ง 6 วิธีโดยใชโ้ปรแกรม 
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Matlab  เป็นดงัแสดงในรูปท่ี 2.19 จากรูปตวัอย่างจะพบว่าการหาขอบภาพ ดว้ยวิธี Canny จะให้
รายละเอียดภายในเมด็ยาไดดี้ท่ีสุดและใชไ้ดใ้นกรณีท่ีความแตกต่างของสีมีนอ้ยเม่ือเทียบกบัวิธีอ่ืนๆ 

 

 
      ภาพตวัอยา่ง             Sobel                 Prewitt            Roberts 

  
               Log             Zero-cross             Canny 

 

       
       

          
 

          
ภาพตวัอยา่ง       Sobel     Prewitt    Roberts       Log  Zero-cross      Canny  
 
รูปที ่2.19 ตวัอยา่งการหาขอบภาพโดยใช ้Edge detector แบบต่าง ๆ [1] 
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2.6.1 การหาขอบดว้ยวิธี Canny 
ขั้นตอนการหาขอบโดยวิธีของ Canny ประกอบดว้ย 4 ขั้นตอน ดงัรูปท่ี 2.20 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่2.20 ขั้นตอนของการหาขอบ Canny 
 

การทาํงานของการหาขอบ Canny นั้นเร่ิมตน้จากการปรับภาพใหเ้รียบ (Smoothing) 
ดว้ยตวักรองเกาเซียน (Gaussian filter) เพื่อกาํจดัสัญญาณรบกวน หลงัจากนั้น คาํนวณค่าขนาด 
(magnitude) และทิศทาง (orientation) ของ gradient โดยใชก้ารหาอนุพนัธ์อนัดบัหน่ึง ในถดัมาจึงใช ้
nonmaxima suppression กบั gradient magnitude เพื่อทาํใหไ้ดข้อบท่ีบางลง และในขั้นตอนสุดทา้ยใช ้
double thresholding algorithm เพื่อระบุพิกเซลท่ีเป็นขอบและช่วยเช่ือมต่อขอบ โดยในแต่ขั้นตอนมี
รายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

2.6.1.1 การปรับภาพใหเ้รียบ (Smoothing) 
ในขั้นตอนแรกของการหาขอบโดยอัลกอริทึมน้ีจะต้องกําจัดสัญญาณ

รบกวนออกก่อนโดยใช ้Gaussian filter ซ่ึงสามารถคาํนวณไดจ้ากการใชก้รอบ (mask) ขนาดเล็ก 
ขนาดของ Gaussian mask น้ีหากมีขนาดกวา้งจะมีผลทาํใหล้ดสัญญาณรบกวนไดม้าก แต่ถา้กวา้งมาก
เกินไปจะมีผลทาํใหข้อบยอ่ยๆ ท่ีเป็นส่วนรายละเอียดนั้นหายไป สาํหรับการคาํนวณหาภาพท่ีไดจ้าก
การใช ้Gaussian filter เป็นดงัสมการท่ี 2.20 

 
S[i, j] = G[i, j, ]* I[i,j]                              (2.20) 

 

Smoothing with Gaussian filter 

Gradient Calculation 

Nonmaxima Suppression

Thresholding 
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กาํหนดให ้  
 I[i, j] เป็นภาพท่ีตอ้งการหาขอบ 

 G[i, j, ]  เป็น Gaussian smoothing filter 
  เป็น spread of the Gaussian (ควบคุมระดบัของการ smoothing) 
 

2.6.1.2 คาํนวณค่าขนาดและทิศทาง (Gradient Calculation) 
ในขั้นแรกนาํ smoothing image S[i, j] มาสร้าง x, y  partial derivatives P[i, 

j] และ Q[i, j] ตามลาํดบั ดงัสมการท่ี 2.21 และ 2.22 
 

                  P [i , j]   ≈ (S[i, j+1] - S[i, j] + S[i+1, j+1] - S[i+1, j]) / 2                             (2.21) 
                 Q [i , j]  ≈ (S[i, j] - S[i+1, j] + S[i, j+1] - S[i+1, j+1]) / 2                              (2.22) 

 
หลงัจากนั้นนาํค่า x , y partial derivatives มาคาํนวณดว้ยสูตรมาตรฐาน

สาํหรับการแปลงรูปแบบจาก rectangular ไปเป็น polar (rectangular-to-polar conversion) เพ่ือหา
ขนาดและทิศทางของ gradient ตามสมการท่ี 2.23 
 

M[i, j] = √ P[i, j]2 + Q[i, j]2 
θ[i, j] = arctan(Q[i, j], P[i, j])    (2.23) 

   
จากสมการขา้งตน้จะสามารถหาค่ามุม  ออกมาไดเ้ม่ือแทนค่าตวัแปรใน

ฟังกช์ัน่ arctan (x, y)  
2.6.1.3 การทาํใหไ้ดข้อบท่ีบางลง (Nonmaxima Suppression) 

สาํหรับการหาขอบโดย Canny method จุดท่ีถือเป็นเส้นขอบไดน้ั้นตอ้งเป็น
จุดท่ีใหค้่าสูงสุดเฉพาะท่ีและเป็นทิศทางเดียวกบั gradient ดว้ย ซ่ึงดว้ยวิธีดงักล่าวน้ีทาํใหไ้ดข้อบท่ีบาง
เพียง 1 พิกเซล ภาพท่ีไดห้ลงัการทาํ Nonmaxima Suppression จะให้ค่าเป็นศูนยใ์นทุกจุดยกเวน้จุดท่ี
เป็น local maxima points ซ่ึงจะยงัคงค่าเดิมไว ้

2.6.1.4 ระบุพิกเซลท่ีเป็นขอบ (Thresholding) 
แมว้า่ภาพจะผา่นการ smoothing ในขั้นตอนแรกแลว้กต็าม ภาพท่ีไดอ้าจยงัมี

เสน้ขอบท่ีไม่ใช่ขอบท่ีแทจ้ริงปรากฏอยูอ่นัเน่ืองจากสญัญาณรบกวนหรือลกัษณะของวตัถุในภาพเป็น
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พื้นผิวท่ีมีลวดลายหรือมีรายละเอียดภายในมาก ดงันั้นเพื่อลดปัญหาดงักล่าวจึงไดมี้การกาํหนดค่า 
threshold ข้ึนมา 2 ค่า คือ high threshold (T1)  และ low threshold  (T2) โดยพิกเซลท่ีมีค่ามากกว่า T1 
จะถูกปรับเป็น 1 (เป็นพิกเซลท่ีเป็นขอบ) แต่ถา้นอ้ยกว่า T2 จะถูกปรับเป็น 1 ส่วนค่าท่ีอยูร่ะหว่างค่า 
threshold ทั้งสอง การปรับเป็นค่า 0 หรือ 1 นั้นข้ึนอยูก่บัพิกเซลท่ีอยูร่อบขา้ง หากพบว่าพิกเซลท่ีอยู่
รอบขา้งของพิกเซลท่ีเป็นขอบ (ค่า >T1) มีค่ามากกว่า T2 แลว้ จะปรับค่าพิกเซลดงักล่าวใหมี้ค่าเป็น 1 
และถือเป็นสมาชิกหน่ึงในภาพขอบดว้ยเช่นกนั 
 
2.7 งานวจัิยทีเ่กีย่วข้อง 

จากทฤษฎีทั้งหมดท่ีกล่าวมาน้ี จะนาํไปประยกุตใ์ชก้บัการศึกษาการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวาง
เรียงซอ้นกนั สาํหรับงานวิจยัทางดา้นการประมวลผลภาพน้ีเพื่อนบัจาํนวนเหรียญท่ีวางเรียงซอ้นใน
ลกัษณะท่ีแตกต่างกัน ดังนั้นงานวิจยัน้ีจึงได้คดัเลือกงานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้งและมีความใกลเ้คียงกับ
งานวิจยัท่ีกาํลงัศึกษา ดงัตวัอยา่งต่อไปน้ี 

ในงานวิจยัของ [7] นาํเสนอในหัวขอ้ “Real-time method for counting unseen stacked 
objects in mobile” 2013 ไดน้าํเสนอวิธีการนบัจาํนวนวตัถุโดยอตัโนมติัจากภาพถ่ายของวตัถุท่ีวาง
เรียงซ้อนกนัดว้ยโทรศพัท์มือถือ ในงานวิจยัน้ีไดใ้ชว้ิธีการท่ีแตกต่างจากวิธีการอ่ืนท่ีเคยมี ในการ
ทดลองไดก้าํหนดขนาดและรูปร่างของวตัถุแม่แบบท่ีจะทาํการนบัจาํนวน แลว้นาํไปเปรียบเทียบกบั
วตัถุในภาพท่ีมีลกัษณะเดียวกบัแม่แบบทัว่ทั้งภาพ โดยไม่ตอ้งหาขอบวตัถุ  โดยใชภ้าพวสัดุก่อสร้าง
จากหน้างานจริง ใช้โทรศพัท์สมาร์ทโฟนถ่ายภาพมา ผลท่ีได้มีประสิทธิภาพท่ีดี มีความรวดเร็ว 
สาํหรับการใชง้านแบบ real-time ในอุปกรณ์มือถือ นอกจากน้ียงักาํจดัปัญหาการสูญเสีย และสัญญาณ
รบกวนเน่ืองจากแสงในพื้นท่ีต่างๆ และปัญหาในการหาขอบภาพ 

ในงานวิจยัของ [8] นาํเสนอในหวัขอ้ “A Novel labelling algorithm for object counting” 
2012 ไดน้าํเสนอวิธีการประมวลผลภาพ สําหรับการนับจาํนวนวตัถุท่ีตอ้งการในภาพท่ีมีวตัถุท่ี
แตกต่างกนั จะนบัจาํนวนโดยทาํเคร่ืองหมายแยกวตัถุแต่ละชนิด แต่ถา้วตัถุวางซอ้นกนัก็ยากต่อการ
ทาํเคร่ืองหมาย จึงตอ้งใช ้อลักอลิทึม labeling เพ่ือหาเคร่ืองหมายท่ีเหมือนกนัของวตัถุท่ีทบัซอ้นกนั 
ในการทดลองน้ีมีจุดประสงคเ์พื่อแยกเคร่ืองหมายของวตัถุท่ีทบัซอ้น เพ่ือนบัจาํนวนโดยใช ้อลักอลิ
ทึม labeling 

ในงานวิจยัของ [9] นาํเสนอในหวัขอ้ “Counting objects in an image by marker controlled 
watershed segmentation and thresholding” 2013 ไดน้าํเสนอวิธีการประมวลผลภาพ โดยมีวิธีการแบ่ง
ออกเป็นส่วนๆ โดยทาํเคร่ืองหมายแสดงตาํแหน่งของวตัถุ แลว้ทาํเคร่ืองหมายแสดงตาํแหน่งพื้นหลงั 
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หาขอบวตัถุ แลว้แสดงวตัถุท่ีมีโทนสีเดียวกนั แปลงเป็นภาพระดบัสีเทา แลว้แปลงเป็นภาพขาว ดาํ 
เพื่อนาํมาแสดงผลการนบั ในการทดลองเป็นวิธีการทาํงานใชไ้ดดี้กบัวตัถุชนิดเดียวกนั และสีเดียวกนั 
ให้ผลท่ีดีกบัภาพท่ีมีความละเอียดสูง จะมีขอ้บกพร่องในกรณีท่ีวตัถุมีโทนสีท่ีแตกต่างกนั แต่ถา้วตัถุ
ในภาพมีโทนสีเดียวกนั ผลการทดลองสามารถนบัจาํนวนวตัถุไดเ้กือบสมบูรณ์แบบ 

ในงานวิจยัของ [10] นาํเสนอในหวัขอ้ “Object detection, tracking and counting using 
enhanced BMA on static background videos” 2013 การใชก้ลอ้งวีดีโอสาํหรับบนัทึกภาพ เพื่อสาํหรับ
การวิเคราะห์ประมวลผลภาพเป็นวิธีการท่ีดี มีคุณภาพสูง และราคามาแพง งานวิจยัน้ีไดน้าํเสนอ
วิธีการนับวตัถุท่ีมีการเคล่ือนท่ี โดยนับจาํนวนยานพาหนะท่ีมีการจราจรบนทอ้งถนน บนัทึกโดย
กลอ้งแบบคงท่ี มีการใชอ้ลักอลิทึมและการตรวจจบัวตัถุท่ีแตกต่างกนั ในการทดลองเป็นการพฒันา 
Block matching algorithm (BMA) เทคนิคการลบพื้นหลงัถูกนาํมาใชใ้นการสกดัการเคล่ือนไหวของ
วตัถุ รูปแบบของการนบัจาํนวนวตัถุจะมีขอบเขตของการนบัฝ่ังเดียว หรือสองฝ่ัง  สุดทา้ยแลว้ก็จะนบั
ผลรวมของวตัถุทั้งหมด จะถูกคาํนวณในกรณีท่ีมีหลายช่องทางการจราจร ผลในการทดลองของการ
ตรวจหาวตัถุการติดตามและการนบัของยานพาหนะบนถนนทั้ง 2 ช่องจราจร โดยใชก้ลอ้งแบบคงท่ี
ผลของความถูกตอ้งอยูท่ี่ร้อยละ 80 ถึงร้อยละ 90 ในการทดลองใช ้35 ตวัอยา่งวิดีโอ 

ในงานวิจยัของ [11] นาํเสนอในหวัขอ้ “An implementation of moving object detection, 
tracking and counting objects for traffic surveillance system” 2011 ไดน้าํเสนอการคน้หายานพาหนะ
กาํลงัเคล่ือนท่ี ในภาพดิจิตอล เป็นหน่ึงในเทคโนโลยท่ีีสาํคญัของระบบขนส่งอจัฉริยะ (ITS) การเฝ้า
ระวงัของการจราจรจะมีความถูกตอ้งมากข้ึน และมีความสาํคญักบัการขยายขนาดของเมืองและการ
เพิ่มข้ึนจาํนวนของยานพาหนะ บทความ น้ีนําเสนอวิธีการนับท่ีชาญฉลาด อลักอลิทึมท่ีนํามาใช้
วิเคราะห์ แยกยานพาหนะคุณสมบติัท่ีมีความหมายตามตอ้งการจะถูกดึงออก นอกจากน้ีความเร็วของ
แต่ละยานพาหนะและการไหลของรถผ่านพื้นท่ีท่ีกาํหนดไวล่้วงหน้าสามารถมีการคาํนวณโดยการ
วิเคราะห์เส้นทางวิ่งของยานพาหนะ ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่าระบบท่ีนําเสนอมีประโยชน์
สาํหรับการเฝ้าระวงัการจราจร  

ในงานวิจยัของ [12] นาํเสนอในหวัขอ้ “A Generic object counting algorithm under partial 
occlusion conditions” 2013 บทความน้ีเนน้การนบัจาํนวนวตัถุท่ีติดปัญหา วางทบัซอ้นกนั อยู่ใน
ระดบัท่ีแตกต่างกนั ดาํเนินการโดยการวิเคราะห์องประกอบหลกั (PCA) ของพ้ืนท่ีพารามิเตอร์ขนาด
ซํ้ าซ้อน ใช้รูปแบบของ Gaussian โดยใช้วิธีการต่างๆเช่นการแปลงจากภาพ  RGB เป็นภาพ
ระดบัสีเทา แปลงเป็นภาพขาว ดาํ การหาขอบภาพ อลักอริทึมท่ีใชส้าํหรับการแบ่งส่วนของภาพ มนั
สามารถแสดงผลลพัธ์สุดทา้ยของการทาํงานท่ีดีมากและแม่นยาํ ขั้นตอนวิธีการดังกล่าวขา้งต้น
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สามารถนาํมาใชใ้นการใชง้านท่ีแตกต่างกนัเช่นเดียวกบัการเคล่ือนยา้ยวตัถุติดตามยานพาหนะและ
การจราจรท่ีเคาน์เตอร์การควบคุม 

ในงานวิจยัของ [13] นาํเสนอในหวัขอ้ “Implementation of a CNN based object counting 
algorithm on Bi-i cellular vision system” 2009 การประมวลผลภาพโดยการนบัจาํนวนวตัถุถูก
นาํมาใชก้นัอยา่งมากมาย มีการใชง้านทางการแพทยแ์ละอุตสาหกรรม มีความรวดเร็ว มีประโยชน์ใน
การดาํเนินการกบัภาพใหมี้ผลสาํเร็จ มนัจะมีประโยชน์ในการดาํเนินงานการประมวลผลภาพ อลักอลิ
ทึมท่ีใชใ้นการนบัวตัถุ Bi-I Cellular มีการประมวลผลแบบอนาลอ็กเรียกว่า  ACE16k ในบทความน้ี
ใชข้ั้นตอนวิธีการนบัวตัถุท่ีมีประสิทธิภาพทาํงานบนชิป ACE16k ผลการทดลองท่ีไดพ้ิสูจน์ใหเ้ห็นว่า
ขั้นตอนวิธีการท่ีนาํเสนอสามารถนบัวตัถุบนภาพท่ีกาํหนดไดอ้ยา่งรวดเร็วและถูกตอ้ง 

ในงานวิจยัของ [14] นาํเสนอในหัวขอ้ “Statistical analysis of image processing 
techniques for object counting” 2014 ในการทดลองนาํเสนอวิธีการในการสร้างรูปทรงเรขาคณิตใน
รูปแบบต่างๆ ได้พฒันาอลักอลิทึมในการระบุ และนับรูปทรงทางคณิตศาสตร์ท่ีกาํหนด สําหรับ
ขั้นตอนวิธีการท่ีนาํมาใช้เพื่อให้ได้ภาพท่ีสร้างข้ึน โดยใช้ความน่าจะเป็นของรูปร่างท่ีผ่านเส้น ท่ี
ระยะห่างของเส้นเท่ากัน ผลท่ีได้นําไปเปรียบเทียบกับความน่าจะเป็นเชิงประจักษ์ เป็นการ
ประมวลผลภาพท่ีมีรูปทรงทบัซ้อนกนั ไม่ค่อยพบเห็นทัว่ไป ซ่ึงสามารถนําไปพฒันาในงานวิจยั
ต่อไป 

ในงานวิจยัของ [15] นาํเสนอในหวัขอ้ “Object counting in high resolution remote sensing 
images with OTB” 2009 ในการทดลองนาํเสนอวิธีการนบัวตัถุ โดยการแยกวตัถุแต่ละประเภท 
มุ่งเนน้ในการนบัวตัถุในพื้นท่ีหนาแน่น โดยใชก้ารประมวลผลภาพของแอปพลิเคชนัออร์เฟโอ การ
ดาํเนินการทั้งหมด กระทาํโดยการใชข้อ้มูลของเคร่ืองมือในออร์เฟโอ โดยใชอลักอลิทึม PRRS2008 
เพื่อใหข้ั้นตอนนั้นง่ายและรวดเร็วข้ึน 

ในงานวิจยัของ [16] นาํเสนอในหวัขอ้ “A Practical method for counting arbitrary target 
objects in arbitrary scenes” 2013 ในการทดลองนาํเสนอการพฒันาในการนบัจาํนวนวตัถุ ในส่วน
ของปัญหาท่ีเกิดข้ึนในการนับจาํนวนในแผนท่ี ของพ้ืนท่ี ท่ีสนใจ เร่ิมโดยการเลือกพื้นท่ี ใชก้ลอ้ง
ถ่ายภาพในสถานการณ์จริง มีวิธการ 2 วิธี วิธีการแรกโดยการแยกกรอบแนวตั้ง วิธีท่ีสองก็มีการแยก
กรอบ เป็นพื้นท่ีและขนาดภาพอย่างถูกตอ้ง เพื่อให้ผลลพัธ์ท่ีออกมาถูกตอ้งท่ีสุด ในการทดลองใช้
ภาพถ่ายวีดีโอจาํนวน 4 รูปแบบ ในพื้นท่ี ท่ีแตกต่างกนั 

งานวิจยัท่ีมีการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนั [7] ผลท่ีไดมี้ประสิทธิภาพท่ีดี มีความ
รวดเร็ว แต่วตัถุในรูปถ่ายตอ้งอยูใ่นระยะโฟกสัเดียวกนัเท่านั้น มีจาํนวนเพียงกองเดียว จึงจะสามารถ
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แสดงผลการทดลองออกมาไดถู้กตอ้ง และการนับจาํนวนวตัถุ หรือยานพาหนะ จากภาพถ่ายวีดีโอ 
[10],[11] สามารถนบัจาํนวนไดโ้ดยใชเ้ทคนิคแยกวตัถุออกจากพื้นหลงั ในขณะท่ีกาํลงัเคล่ือนท่ีใน
ภาพถ่ายวีดีโอ ไม่ว่ายานพาหนะจะเคล่ือนท่ีอย่างรวดเร็ว แต่วตัถุตอ้งไม่ทบัซ้อนกนั หรือบงักนัอยู่
ในขณะเคล่ือนท่ี ในงานวิจยัน้ี จึงนาํเสนอการนับจาํนวนวตัถุท่ีทบัซ้อนในลกัษณะท่ีแตกต่างกัน
จาํนวนหลายกอง โดยนาํเทคนิคการกรองสัญญาณภาพ เพ่ือลดสัญญาณรบกวน และการหาขอบภาพ
ดว้ยเทคนิค Canny ผา่นการเติมเตม็ เพื่อแสดงพื้นท่ีของวตัถุท่ีตอ้งการ ใชเ้ทคนิค Intraframe analysis 
เพื่อแสดงจาํนวนของวตัถุออกมาไดอ้ย่างถูกตอ้ง ถึงแมว้่าในรูปจะวางกองวตัถุ อยู่ในระยะโฟกสัท่ี
แตกต่างกนั 



บทที ่3 
วธีิการดาํเนินงานวจิัย 

 
งานวิจัยน้ีได้ศึกษาการประมวลผลภาพสําหรับนับจาํนวนวตัถุท่ีวางซ้อนกัน โดยใช้

ภาพถ่ายเหรียญ 10 บาท ท่ีมีการวางเรียงซอ้นเหรียญในลกัษณะท่ีแตกต่างกนัตั้งแต่ 1 เหรียญ จนถึง 10 
เหรียญ โดยไดท้าํการทดลองเป็นสองรูปแบบ รูปแบบแรกจะเป็นการนับจาํนวนวตัถุท่ีวางซ้อนกนั 
โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ท่ีวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนัจาํนวนหน่ึงกอง ทาํการแปลง
ภาพสีเป็นภาพระดบัสีเทา แปลงภาพระดบัสีเทา เป็นภาพไบนารี แลว้ผา่นกระบวนการกรองภาพ ท่ี
เปรียบเทียบฟิลเตอร์ 3 รูปแบบ คือ Motion,  laplacian และ Average เป็นการแปลงภาพท่ีไดจ้ากการ
นาํภาพขาว - ดาํ เพื่อท่ีจะทาํการกาํจดั ส่ิงรบกวน (Noise) ออกจากภาพ โดยการกาํจดัส่ิงรบกวนนั้นจะ
เป็นการช่วยให้ระบบสามารถท่ีจะทาํการจบัขอบภาพไดค้มชดัมากยิ่งข้ึน และหาขอบภาพดว้ยวิธี 
Canny เติมพื้นท่ีในช่องว่างท่ีมีลกัษณะเป็นลูปปิด เพื่อให้ไดพ้ื้นท่ีของบริเวณตาํแหน่งเหรียญ ซ่ึงมี
ขั้นตอนในการดาํเนินงานวิจยัดงัรูปท่ี 3.1 

 

 
 
รูปที ่3.1 ขั้นตอนการทดลองการนบัจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกอง 
 

รูปแบบท่ีสอง เป็นการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางซอ้นกนั โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ท่ีวาง
เรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนัจาํนวนหลายกอง ไดท้าํการทดลองจาํนวนตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 
กอง มาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวน 8 รูปแบบ  มีการใชฟิ้ลเตอร์แบบ Motion ซ่ึงมี
ขั้นตอนในการดาํเนินงานวิจยัดงัรูปท่ี 3.2  
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รับภาพสี (RGB) แปลงภาพระดับสีเทา (Grayscale) 

แปลงภาพไบนารี (Binary)

หาขอบภาพโดยวิธี  Canny 
นบัจาํนวนเหรียญ

( Intraframe Analysis)

การกรองภาพแบบ 
Motion Filter  

 
 

รูปที ่3.2 ขั้นตอนการทดลองการนบัจาํนวนเหรียญแบบหลายกอง 
 
3.1 การเกบ็ภาพต้นฉบับ 

การเก็บภาพตน้ฉบบัใชก้ารถ่ายภาพจากกลอ้งดิจิตอล ใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท จาํนวน
ตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ โดยวางเหรียญในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั และตั้งกลอ้งถ่ายภาพในระยะ 15 
เซนติเมตร ตวัอยา่งภาพท่ีใชใ้นการนบัจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกองแสดงดงัรูปท่ี 3.3 และตวัอยา่งภาพ
ท่ีใชใ้นการนบัจาํนวนเหรียญแบบหลายกองแสดงดงัรูปท่ี 3.4 
 

  
 

รูปที ่3.3 ตวัอยา่งภาพท่ีใชใ้นการนบัจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกอง 
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รูปที ่3.3 ตวัอยา่งภาพท่ีใชใ้นการนบัจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกอง (ต่อ) 
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              กองติดกนัระยะโฟกสัเท่ากนั                                    กองติดกนัระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

                     
กองไม่ติดกนัระยะโฟกสัเท่ากนั                                  กองไม่ติดกนัระยะโฟกสัไม่เท่ากนั                     

                  
           กองไม่เท่ากนัระยะโฟกสัเท่ากนั                                 กองไม่เท่ากนัระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

                      
          กองเท่ากนัเบ้ียวระยะโฟกสัเท่ากนั                            กองเท่ากนัเบ้ียวระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

 
รูปที ่3.4 ตวัอยา่งภาพท่ีใชใ้นการนบัจาํนวนเหรียญแบบหลายกอง 
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3.2 การแปลงภาพสีเป็นภาพระดบัสีเทา 
การแปลงภาพสีเป็นภาพระดับสีเทานั้นก็เพราะภาพระดับสีเทาจะไม่มีค่าของสีเขา้มา

เก่ียวข้องมีเฉพาะค่าของความสว่างเท่านั้ น คือส่ิงสําคัญท่ีได้จากการแปลงภาพสีให้เป็นภาพ
ระดบัสีเทา จากภาพตน้ฉบบัเป็นภาพสี (R G B) ในทุกๆพิกเซลของภาพสีนั้นจะมีค่าระดบั RGB เป็น
ส่วนประกอบท่ีมีค่าแตกต่างกนั โดยลกัษณะการเก็บขอ้มูลของภาพ RGB จะเป็นลกัษณะของเมตริกซ์
ของค่าสีแดง เขียว และนํ้าเงิน ขั้นตอนการแปลงภาพสีใหเ้ป็นภาพระดบัสีเทาทาํไดโ้ดยการแยกขอ้มูล 
RGB ออกแต่ละพิกเซลของภาพสี จากนั้นนาํค่า RGB เขา้สู่สมการเพ่ือคาํนวณหาค่าระดบัสีเทาและนาํ
ค่าท่ีไดไ้ปแทนท่ีในจุดพิกเซลเดิม แสดงตวัอยา่งภาพ RGB ท่ีใชใ้นการทดลองดงัรูปท่ี 3.5  
 

 
 
รูปที ่3.5 ภาพสี RGB ท่ีใชใ้นการทดลอง 
 

ท่ีตาํแหน่งพิกเซล (1,1) ขอ้มูลค่า R = 87, ขอ้มูลค่า G = 31, ขอ้มูลค่า B = 14 ภาพ
ระดบัสีเทาจะหาไดจ้ากสมการท่ี 2.4 

 

1,1 1,1 1,1 1,10.2989 87 0.5870 31 0.1140 14Grayscale        

  46  
 

ค่าระดบัสีเทาท่ีตาํแหน่งพิกเซล (1,1) เท่ากบั 46  ค่าความเขม้ของภาพระดบัสีเทาจะมีค่า
ตั้งแต่ 0 คือ สีดาํ ถึง 255 คือ สีขาว ทาํการคาํนวณกบัทุกๆ พิกเซลในภาพก็จะไดภ้าพระดบัสีเทา ดงั
แสดงในรูปท่ี 3.6  
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รูปที ่3.6 ภาพเชิงดิจิตอลระดบัสีเทา 
 

ผลการแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาของภาพจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกองดงัรูปท่ี 3.7 และผล
การแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาของภาพจาํนวนเหรียญแบบหลายกองดงัรูปท่ี 3.8 

 

    
ภาพตน้ฉบบั      ภาพระดบัสีเทา 

รูปที ่3.7 การแปลงภาพสีเป็นภาพระดบัสีเทาของภาพเหรียญแบบหน่ึงกอง 
 

    
ภาพตน้ฉบบั      ภาพระดบัสีเทา 

รูปที ่3.8 การแปลงภาพสีเป็นภาพระดบัสีเทาของภาพเหรียญแบบหลายกอง 
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3.3 การแปลงภาพไบนารี 
นาํภาพระดบัสีเทาทาํการแปลงเป็นภาพระดบัไบนารีภาพท่ีประกอบดว้ยสีขาวและสีดาํเป็น

หลกั ในทางดิจิทลัหมายความว่ามีเพียง 2 สถานะ คือ 0 และ 1 ถา้พิกเซลใดมีค่าเป็น 0 หมายความว่า
พิกเซลนั้นมีสีดาํ พิกเซลใดมีค่าเป็น 1 หมายความว่าพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลท่ีไดจ้ากการแปลงเป็น
ภาพไบนารี ดงัรูปท่ี 3.9 
 

 
 
รูปที ่3.9 ผลการแปลงเป็นภาพไบนารี 
 

ผลการแปลงเป็นภาพระดบัไบนารีของภาพนับจาํนวนเหรียญแบบหน่ึงกองดงัรูปท่ี 3.10 
และผลกแปลงเป็นภาพระดบัไบนารีของภาพนบัจาํนวนเหรียญแบบหลายกองดงัรูปท่ี 3.11 

 

    
ภาพระดบัสีเทา      ภาพระดบัไบนารี 

รูปที ่3.10 การแปลงภาพสีเทาเป็นภาพระดบัไบนารีของภาพเหรียญแบบหน่ึงกอง 
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ภาพระดบัสีเทา      ภาพระดบัไบนารี 

รูปที ่3.11 การแปลงภาพสีเทาเป็นภาพระดบัไบนารีของภาพเหรียญแบบหลายกอง 
 
3.4 การกรองภาพ 

ภาพท่ีผา่นการแปลงเป็นภาพระดบัไบนารีมีสัญญาณรบกวน จึงตอ้งมีการกรองขอ้มูลภาพ
เพื่อลดสญัญาณรบกวนดงักล่าว ในงานวิจยัน้ีใชว้ิธีการคอนโวลูชนั ซ่ึงเป็นการกระทาํกนัระหว่างเทม
เพลตในลกัษณะต่างๆ กบัภาพตน้ฉบบั เทมเพลตเป็นเมตริกซ์ขนาด M × N ของชุดตวัเลขท่ีจะนาํไป
ทบัซอ้นกบัภาพตน้ฉบบัท่ีตาํแหน่งต่างๆ เพื่อหาผลลพัธ์ของการคอนโวลูชัน่ 

3.4.1 การกรองภาพสาํหรับการนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง 
ทาํการทดลองนบัจาํนวนวตัถุแบบหน่ึงกองโดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ในการ

ทดลอง นาํภาพท่ีผา่นการแปลงเป็นภาพระดบัไบนารีมาทาํการกรองรูปภาพดว้ยฟิลเตอร์ Motion จน
ครบทุกรูป แลว้เปล่ียนเป็นฟิลเตอร์ Average และ Laplacian ตามลาํดบั  เพื่อหาฟิลเตอร์ท่ีดีสุด 

3.4.1.1 การกรองภาพแบบ Motion 
การกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์สัญญาณความถ่ีตํ่า โดยใชว้ิธีการปรับภาพให้

เรียบ (Image Smoothing) ผลท่ีไดด้งัรูปท่ี 3.12(ก) 
3.4.1.2 การกรองภาพแบบ Average 

การกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ท่ีเป็นกระบวนการประมวลผลภาพโดยการใชต้วั
กรอง (filter mask)  ทาํการกวาดไล่ไปบนภาพ ซ่ึงแนวคิดของการทาํตวักรองค่าเฉล่ีย คือการแทนค่า
ความเขม้ในแต่ละจุดภาพ ดว้ยค่าเฉล่ียความเขม้ของจุดภาพรอบๆจุดศูนยก์ลาง รวมถึงค่าความเขม้
ของจุดศูนยก์ลางท่ีอยู่ในตวักรองท่ีกาํหนดดว้ย ผลจากการทาํตวักรองค่าเฉล่ียจะทาํให้ไดภ้าพท่ีไม่
คมชดั (blurred) หรือลดส่ิงรบกวน (noise reduction) เป็นการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า โดยใชว้ิธีการ
ปรับภาพใหเ้รียบ (Image Smoothing) เหมือนกบัฟิลเตอร์ Motion ผลท่ีไดด้งัรูปท่ี 3.12(ข) 
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3.4.1.3 การกรองภาพแบบ Laplacian 
การกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์สัญญาณความถ่ีสูง แตกต่างกบัแบบ Motion กบั 

Average ท่ีเป็นการกรองสญัญาณความถ่ีตํ่า ผลท่ีไดด้งัรูปท่ี 3.12(ค) 
 

                       ภาพระดบัไบนารี                                                        ภาพท่ีผา่นการกรอง 
               

                                     
                                                                                                                   (ก) Motion 
 

                                                                                                
                                                                                      (ข) Average 

 

                                                                                                
                                                                                       (ค) Laplacian 

 

รูปที ่3.12 การแปลงภาพระดบัไบนารีเป็นภาพท่ีผา่นการกรอง Motion, Average และ Laplacian 
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ผลของการกรองภาพโดยใชเ้ทมเพลตแบบ Motion, Average และ Laplacian การกรองแบบ 
Motion มีปริมาณสัญญาณรบกวนท่ีเกิดข้ึนนอ้ย มีความสมบูรณ์ของภาพมากท่ีสุด จึงเหมาะท่ีสุดท่ีจะ
ใชใ้นการทดลองน้ี 

3.4.2 การกรองภาพสาํหรับการนบัจาํนวนเหรียญหลายกอง 
การนบัจาํนวนวตัถุแบบหลายกอง โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ในการทดลอง ได้

ใชก้ารกรองแบบ Motion เพราะสามารถกรองสัญญาณรบกวนไดดี้ การแปลงภาพระดบัไบนารีเป็น
ภาพท่ีผา่นการกรองแบบ Motion ผลท่ีไดด้งัรูปท่ี 3.13 

 

    
ภาพระดบัไบนารี     ภาพทีผ่่านการกรอง 

รูปที ่3.13 การแปลงภาพระดบัไบนารีเป็นภาพท่ีผา่นการกรองแบบ Motion ของเหรียญหลายกอง 
 
3.5 การหาขอบภาพ 

การคน้หาขอบภาพคือการหาเส้นรอบรูปท่ีเกิดจากความสว่างของภาพท่ีเปล่ียนไปทนัที 
โดยดูจากขนาดหรืออตัราการเปล่ียนขนาด การคน้หาขอบภาพเป็นการดึงส่วนประกอบของภาพท่ีมี
จุดเด่นออกจากพื้นหลงั ในการทดลองไดท้าํการทดลองคน้หาขอบภาพโดยการใชว้ิธี Canny เพราะ
สามารถแสดงขอบภาพไดอ้ยา่งชดัเจน มีกลุ่มของพิกเซลท่ีเป็นเสน้ขอบของเหรียญต่อเน่ืองกนั  

3.5.1 การหาขอบภาพของการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง 
ภาพท่ีผ่านการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Motion, Average และ Laplacian มาหา

ขอบภาพดว้ยเทคนิค Canny เพื่อแสดงขอบภาพใหช้ดัเจนข้ึน ผลจากการหาขอบภาพ ดงัรูปท่ี 3.14 
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                        ภาพท่ีผา่นการกรอง                                            ภาพท่ีผา่นการหาขอบ 
               

                                    
                                                             ผา่นการฟิลเตอร์ Motion 

 

                                    
                                                            ผา่นการฟิลเตอร์ Average 
 

                                           
                                                           ผา่นการฟิลเตอร์ Lapacian 

 
รูปที ่3.14 ผลของการหาขอบภาพเหรียญหน่ึงกองโดยวิธี Canny 
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3.5.2 การหาขอบภาพของการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหลายกอง 
ภาพท่ีผา่นการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Motion มาหาขอบภาพดว้ยเทคนิค Canny เพื่อ

แสดงขอบภาพของเหรียญแต่ละกองใหช้ดัเจนข้ึน ผลจากการหาขอบภาพดงัรูปท่ี 3.15 
 

    
ภาพทีผ่่านการกรอง     ภาพทีผ่่านการหาขอบ 

รูปที ่3.15 ผลของการหาขอบภาพเหรียญหลายกองโดยวิธี Canny 
 
3.6 การเติมเต็มภาพ 

เติมพื้นท่ีในช่องว่างท่ีมีลกัษณะเป็นลูปปิด เพื่อให้ไดพ้ื้นท่ีของบริเวณตาํแหน่งเหรียญท่ี
สมบูรณ์  

3.6.1 การเติมเตม็ภาพของเหรียญหน่ึงกอง 
นาํภาพท่ีผา่นการหาขอบ Canny มาเติมเตม็ภาพ เพื่อแสดงรูปร่างของวตัถุใหมี้ความ

ชดัเจนผลของการเติมเตม็ภาพดงัรูปท่ี 3.16 
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                 ภาพท่ีผา่นการหาขอบ Canny                                        ภาพท่ีผา่นการเติมเตม็ 
               

                                   
                                                             ผา่นการฟิลเตอร์ Motion 

 

                                    
                                                            ผา่นการฟิลเตอร์ Average 
 

                                            
                                                           ผา่นการฟิลเตอร์ Lapacian 

 
รูปที ่3.16 ผลของการเติมเตม็ภาพเหรียญหน่ึงกอง 
 

3.6.2 การเติมเตม็ภาพของเหรียญหลายกอง 
นาํภาพเหรียญหลายกองท่ีผา่นการหาขอบ Canny มาเติมเต็มภาพ เพื่อแสดงรูปร่าง

ของวตัถุใหมี้ความชดัเจนผลของการเติมเตม็ภาพดงัรูปท่ี 3.17 
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ภาพทีผ่่านการหาขอบ     ภาพท่ีผา่นการเติมเตม็ 

 
รูปที ่3.17 ผลของการเติมเตม็ภาพเหรียญหลายกอง 
 

3.7 การนับจํานวนของเหรียญ  
3.7.1 การนบัจาํนวนของเหรียญหน่ึงกอง 

นาํภาพท่ีผ่านกระบวนการเติมพื้นท่ีในช่องว่างท่ีมีลกัษณะเป็นลูปปิด มาคาํนวณหา
จาํนวนของเหรียญดว้ยสมการ 

 
max minPosition Position

N
k


  

 
โดยท่ี N  คือ จาํนวนเหรียญ 

max Position คือ ตาํแหน่งพกิเซลสูงสุดของเหรียญ 
min Position คือ ตาํแหน่งพกิเซลตํ่าสุดของเหรียญ 
k  คือ ค่าคงท่ีของแต่ละเหรียญ 

เม่ือคาํนวณตามสมการเสร็จสมบูรณ์ จะแสดงผลการนบัจาํนวน ดงัรูปท่ี 3.18 
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                                หน่ึงเหรียญ                                                              สองเหรียญ 
 

   
                                สามเหรียญ                                                                  ส่ีเหรียญ 
 

   
                                 หา้เหรียญ                                                                หกเหรียญ 
 
รูปที ่3.18 ภาพแสดงการนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง 
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                                 เจด็เหรียญ                                                                 แปดเหรียญ 
 

   
        เกา้เหรียญ                                                               สิบเหรียญ 

รูปที ่3.18 ภาพแสดงการนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง (ต่อ) 
 

3.7.2 การนบัจาํนวนของเหรียญหลายกอง 
ภาพท่ีใช้ในการทดลอง ถา้มีการวางเหรียญท่ีตาํแหน่งโฟกสัเดียวกนั ขนาดความ

กวา้งของกองเหรียญจะเท่ากนัเสมอ ส่วนความสูงของกองเหรียญจะข้ึนอยูก่บัจาํนวนเหรียญของแต่ละ
กอง แต่ถา้มีการวางกองเหรียญในระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนั ขนาดความกวา้งของกองเหรียญจะไม่
เท่ากนั ความสูงของกองเหรียญก็ไม่เท่ากนั สามารถนับจาํนวนเหรียญไดโ้ดยใชเ้ทคนิค Intraframe 
Analysis ดงัรูปท่ี 3.19 
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รูปที ่3.19 ภาพถ่ายการวางกองเหรียญในตาํแหน่งระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนั 
 

จากรูปท่ี 3.19 จาํนวนเหรียญในกองเท่ากบั 10 เหรียญ วางเหรียญท่ีจุดอา้งอิง R  
ความสูงของแต่ละเหรียญหาไดจ้าก 
 

1

10

h
c   

 
โดย c คือ ขนาดความสูงของแต่ละเหรียญ 
 1h คือ ขนาดความสูงของกองเหรียญ 

 
ถา้หากวา่จาํนวนเหรียญในกองมีจาํนวนไม่เท่ากบั 10 เหรียญ สามารถหาไดจ้ากสมการ 
 

1h
n

c
  

 
โดย n คือ จาํนวนเหรียญในกอง 
 

เม่ือทราบขนาดความสูงของแต่ละเหรียญ กส็ามารถหาจาํนวนเหรียญท่ีอยูใ่นกองได ้
 

เหรียญกอง B ยิง่ลึก ระยะ j  ก็มากตาม ทาํใหร้ะยะจากจุด t  ถึงจุด R  ยิง่ห่าง มุม   
ก็มากตาม ตาํแหน่งจุด d  จะแสดงความลึกในแนวแกน y  และมีผลต่อระยะห่างของทั้ง 2 กอง ใน
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แนวแกน x ถา้กอง B  ยิง่ใกลก้อง A  มุม   ก็ยิง่กวา้งข้ึน ค่าความกวา้งของเหรียญกอง A  กบักอง 
B  ตอ้งเป็นอตัราส่วนต่อกนั 
 

1 2w w เสมอ 
 

โดย 1w  คือ ค่าความกวา้งของเหรียญกอง A  
 2w  คือ ค่าความกวา้งของเหรียญกอง B  

 

สาํหรับความสูงของเหรียญกอง B  หาไดจ้ากมุม   และอตัราส่วน w

h
 ของทั้งกอง 

A  และ B  จะมีขนาดการเปล่ียนแปลงท่ีสมัพนัธ์กนั 
 
จากรูปจะเห็นวา่    2l h j   
 

โดย l  คือ ระยะจากจุด k ถึงจุด t  
 j  คือ ระยะจากจุด k ถึงจุด d  

 
ซ่ึงมุม   ทาํใหท้ราบ 2h  
 

tannh x    
 

โดย nh  คือ ขนาดความสูงของกองเหรียญท่ีวางในความลึกเปรียบเทียบจากกองอา้งอิง 
 

จากสมการ 1
1

1

h
c

n
  จะได ้  1 110h c   

 
ถา้มีการเปล่ียนแปลงจาํนวนเหรียญในกอง กส็ามารถหาจาํนวนเหรียญไดจ้ากสมการ 
 

1
1

1

h
n

c
 ; สาํหรับกอง A  
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2

2
2

h
n

c
 ; สาํหรับกอง B  

 
ค่า w  จะแปรผนัตามค่า j  ท่ีเกิดข้ึน ถา้ระยะ j  เท่าเดิม ในแนวแกน x ไม่ว่าเหรียญ

กอง B  จะอยูห่่างหรือใกล ้ของกอง A  จะไม่มีการเปล่ียนแปลงของค่า w  ถึงแมข้นาดของ h จะมี
การเปล่ียนแปลงกต็าม 

รูปท่ี 3.19 แสดงใหเ้ห็นความสัมพนัธ์ภายในภาพนบัจาํนวนวตัถุ (Intraframe Object 
Counting) ซ่ึงไดแ้สดงใหเ้ห็นความสัมพนัธ์ตามสมการท่ีกล่าวมา โดยความสัมพนัธ์ดงักล่าวสามารถ
ยกตวัอยา่งแสดงความสมัพนัธ์ของฟังกช์ัน่ใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 3.20 

 

 
 

รูปที ่3.20 ภาพแสดงการเปรียบเทียบคุณสมบติัของสามเหล่ียม 
 

จากรูปท่ี 3.20 เม่ือวดัความสูงของตน้ไม ้เช่น BC แทนความสูงของตน้ไม ้วดัระยะ
จากโคนไมคื้อ B ไปยงัจุด A จากจุด D ซ่ึงอยูร่ะหว่าง A และ B ใชไ้มท่ี้ ทราบขนาดความสูงแลว้วาง
ให้ตั้งฉากกบัพื้นดิน และเลง็จากจุด A ให้จุด A จุด E และจุด C อยู่บนเส้นตรงเดียวกนั โดยใช้
คุณสมบติัของสามเหล่ียมคลา้ยจะได ้BC/DE = AB/AD หรือความสูง BC = (AB.DE)/AD เม่ือวดั
ระยะ AD ก็จะหาความสูง BC ไดท้นัที และถา้วดัระยะ AD เท่ากบัความสูง DE ความสูงของตน้ไมก้็
จะเท่ากบัระยะ AB ไดท้นัที และถา้วดัระยะ AD เท่ากบัความสูง DE ความสูงของตน้ไมก้็จะเท่ากบั
ระยะ AB ดว้ย 
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ความสัมพนัธ์ดังกล่าว ถา้ทราบมุม ก็จะสามารถแสดงให้เห็นความสัมพนัธ์ของ
ฟังกช์นัของตรีโกณมิติดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.21  
  

 
 
รูปที ่3.21 ภาพแสดงความสมัพนัธ์ของฟังกช์ัน่ตรีโกณมิติ 
 

จากรูปท่ี 3.21 มีคนยืนห่างจากตึกเป็นระยะทาง 500 เมตร เขามีความสูง 185 
เซ็นติเมตร  ยอดตึกทาํมุมกบัสายตา 45 องศา สามารถแสดงใหเ้ห็นความสมัพนัธ์ไดด้งัน้ี 
 

tan 45
BC

AC
  

	 tan 45 1  จะได ้

         
1

500

BC
  

 

500BC   
 
 คนสูง 185 เซนติเมตร = 1.85 เมตร = BC  
 

BD BC CD   
แทนค่าสมการ 
ตึกสูง          = 501.85 เมตร 
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ความสัมพนัธ์ของฟังก์ชัน่จากตวัอย่างรูปท่ี 3.20 และ รูปท่ี 3.21 สามารถนาํมา
ประยกุตใ์ชก้บัความสมัพนัธ์ภายในภาพนบัจาํนวนวตัถุ (Intraframe Object Counting)  

จากรูปท่ี 3.19 ท่ีไดแ้สดงความสัมพนัธ์ภายในภาพนับจาํนวนวตัถุ (Intraframe 
Object Counting) ทดลองวางกองเหรียญจาํนวน 10 เหรียญ วางท่ีจุดอา้งอิง วางกองเหรียญอีกกอง

ระยะ j  เท่ากบั 1 cm. และระยะห่างจากกองอา้งอิงในแนวแกน x เท่ากบั 1 cm. หาอตัราส่วน w

h
 ของ

เหรียญ 1 กอง และไดท้ดลองวางเหรียญห่างจากกองอา้งอิงในแนวแกน x เพ่ิมข้ึนคร้ังละ 1 cm. จนถึง 

10 cm. อตัราส่วน w

h
 กย็งัคงท่ี ถา้จาํนวนเหรียญยงัคงเท่าเดิม ดงัตารางท่ี 3.1 

 
ตารางที ่3.1  การวางกองเหรียญ ในตาํแหน่งท่ีแตกต่างกนั 
ระยะกองเหรียญจาก

จุดอา้งอิง (cm.) 

ความกวา้งของกอง

เหรียญ ( w ) (cm.) 

ความสูงของกอง

เหรียญ (h) (cm.) 

ความสูงของ 1 เหรียญ 

c = h/10*  (cm.) 

1 5.25 4.85 0.485 

2 5.05 4.55 0.455 

3 4.70 4.25 0.425 

4 4.45 4.10 0.410 

5 4.25 3.90 0.390 

6 4.05 3.70 0.370 

7 3.85 3.50 0.350 

8 3.70 3.30 0.330 

9 3.55 3.25 0.325 

10 3.40 3.05 0.305 

*กาํหนดใหแ้ต่ละกองมีจาํนวน 10 เหรียญ 
 
จากตารางท่ี 3.1 ถา้กองเหรียญมีเหรียญอยูจ่าํนวนหน่ึง มีค่า neww  = 5.23 ไม่รู้ค่าระยะ

ของ j  
ท่ีระยะ 1 cm. ความสูงของเหรียญ 1 เหรียญ = 0.485 



61 
 

ถา้ท่ี 1 cm. ไดค่้า newh  = 4.95 

∴ จะไดจ้าํนวนเหรียญ 

 
4.95

10.2
0.485

n    

 

ท่ี 1 cm. ค่า w  = 5.25 ความสูงของเหรียญ 1 เหรียญเท่ากบั 0.485 

              ถา้ neww  = 5.23 จะไดค้วามสูงของเหรียญ 1 เหรียญ 

 
0.485

5.23 0.483
5.25

   

 

จากสมการ    h
n

c
  

จะได ้

 
4.95

10.25
0.483

n    

 

จะไดจ้าํนวนเหรียญเท่ากบั 10 เหรียญ  

 

จากสมการแสดงให้เห็นอตัราส่วนความสัมพนัธ์ระหว่างความกวา้งกบัความสูงของ
กองเหรียญ ท่ีมีระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนั แสดงให้เห็นว่าการทดลองน้ี สามารถนบัจาํนวนเหรียญได้
ถูกตอ้ง โดยระยะโฟกสัไม่มีผลท่ีจะทาํให้ความผิดพลาดในการทดลอง ภาพแสดงการนับจาํนวน
เหรียญแบบหลายกองแสดงดงัรูปท่ี 3.20 
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กองห่างกนั                                                                     กองติดกนั 

รูปที ่3.22 ภาพแสดงการนบัจาํนวนเหรียญหลายกอง 
 
 

 



บทที ่4 

ผลการวจิัย  

 
งานวิจยัน้ีไดน้าํเสนอวิธีการนับจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซ้อนกนัโดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 

บาท ในการทดลองไดว้างเรียงซ้อนเหรียญในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั เทคนิคท่ีใชใ้นการทดลองแบ่ง
ออกเป็นสองรูปแบบ รูปแบบแรกจะเป็นการทดลองนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนั โดยใชภ้าพถ่าย
เหรียญ 10 บาท มีการวางเรียงซอ้นเหรียญในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั ตั้งแต่ 1 เหรียญ จนถึง 10 เหรียญ 
จาํนวนหน่ึงกอง และรูปแบบท่ีสองเป็นการพฒันาเทคนิคการทดลองนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้น
กนั โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท มีการวางเรียงซอ้นเหรียญในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวนหลาย
กอง ผลการทดลองท่ีไดจ้ากงานวิจยัน้ีเป็นท่ีน่าสนในการประยกุตใ์ชใ้นโรงงานอุตสาหกรรม 

 
4.1 ผลการทดลองนับจํานวนวตัถุทีว่างเรียงซ้อนกนัจํานวนหน่ึงกอง 

การนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัจาํนวนหน่ึงกอง โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ใน
การทดลอง ไดท้าํการทดลองเปรียญเทียบคุณสมบติัของฟิลเตอร์จาํนวน 3 รูปแบบ คือ Motion, 
Average และ Laplacian  วา่ฟิลเตอร์แบบใดท่ีใหผ้ลการทดลองออกมาถูกตอ้งมากท่ีสุด 

4.1.1 นบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัโดยใชฟิ้ลเตอร์ Motion 
การกรองภาพท่ีมีการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า เป็นวิธีการปรับภาพให้เรียบ (Image 

Smoothing) จะเป็นการช่วยให้ระบบสามารถท่ีจะทาํการจบัขอบภาพไดค้มชดัมากยิ่งข้ึน ผลการ
ทดลองโดยใชฟิ้ลเตอร์แบบ Motion ดงัตารางท่ี 4.1 
 
ตารางที ่4.1  ผลท่ีไดจ้ากการทดลองใชฟิ้ลเตอร์แบบ Motion 

Filter จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

Motion 200 200 100.0 

 
จากผลการทดลองตารางท่ี 4.1 พบว่าการใชฟิ้ลเตอร์ Motion กรองภาพกองวตัถุ โดย

ใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท มาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวนตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ ให้
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ค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 ในการทดลองใชภ้าพถ่ายจาํนวน 200 ภาพ สามารถแสดงผลการทดลอง
ออกมาถูกตอ้งทั้ง 200 ภาพ ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองดงัรูปท่ี 4.1 
 

                

                

                
 

รูปที ่4.1 ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Motion 

ก.ภาพต้นฉบบั ข.ภาพระดบัสีเทา 

ค.ภาพระดับไบนารี ง.ภาพทีผ่่านการกรอง 

จ.ภาพทีผ่่านการหาขอบ Canny ฉ.ภาพทีผ่่านการเติมเต็ม 
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รูปที ่4.1    ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Motion (ต่อ) 

 

จากรูปท่ี 4.1 แสดงตวัอยา่งขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Motion เร่ิมดว้ยการ
รับภาพตน้ฉบบัแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาท่ีไม่มีค่าสี มีแต่ค่าของความสว่าง ทาํไดโ้ดยแยกระดบัสีแต่
ละพิกเซลออกจากกนัในภาพสีจากนั้นนาํค่าสี RGB มาเขา้สู่สมการ เพื่อคาํนวณหาค่าสีเทาและนาํค่าท่ี
ไดไ้ปแทนท่ีจุดพิกเซลเดิม แลว้แปลงเป็นภาพระดบัไบนารีท่ีมีเฉพาะสีดาํกบัสีขาว หรือ 0 กบั 1 ผา่น
การกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Motion เป็นการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า กรองสัญญาณรบกวนไดดี้ นาํไป
หาขอบภาพดว้ยเทคนิค Canny แลว้ก็เติมเตม็ภาพ ท่ีมีลกัษณะลูปปิด นาํภาพท่ีไดไ้ปหาจาํนวนเหรียญ
ทั้งหมด จาํนวนเหรียญท่ีแสดงออกมา หาไดจ้ากขนาดของพิกเซลสูงสุด ลบดว้ยพิกเซลตํ่าสุด แลว้หาร
ดว้ยค่าเฉล่ียของแต่ละเหรียญภายในภาพ แสดงตวัอยา่งผลการนบัออกมาดงัรูปท่ี 4.1 (ช) 

4.1.2 นบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัโดยใชฟิ้ลเตอร์ Average 
ตวักรองค่าเฉล่ีย เป็นกระบวนการประมวลผลภาพโดยการใชต้วักรอง (filter mask)  

ทาํการกวาดไล่ไปบนภาพ ลกัษณะคลา้ยกบัฟิลเตอร์ Motion ท่ีมีการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า เป็น
วิธีการปรับภาพใหเ้รียบ (Image Smoothing) ผลการทดลองโดยใชฟิ้ลเตอร์แบบ Average ดงัตารางท่ี 
4.2 
 
ตารางที ่4.2  ผลท่ีไดจ้ากการทดลองใชฟิ้ลเตอร์แบบ Average 

Filter จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

Average 200 197 98.5 

 

ช.การนับจํานวนของเหรียญ 



66 
 

จากผลการทดลองตารางท่ี 4.2 พบว่าการใชฟิ้ลเตอร์ Average กรองภาพกองวตัถุ 
โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท มาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวนตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ 
ใหค้่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98.5 ในการทดลองใชภ้าพถ่ายจาํนวน 200 ภาพ เป็นภาพเดียวกบัท่ีใชใ้น
การทดลองกบัฟิลเตอร์ Motion  สามารถแสดงผลการทดลองออกมาถูกตอ้ง 197 ภาพ ตวัอยา่งภาพท่ี
ไดจ้ากการทดลองดงัรูปท่ี 4.2 
 

                 

                 

                 
 

รูปที ่4.2 ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Average 
 

ก.ภาพต้นฉบบั ข.ภาพระดบัสีเทา 

ค.ภาพระดับไบนารี ง.ภาพทีผ่่านการกรอง 

จ.ภาพทีผ่่านการหาขอบ Canny ฉ.ภาพทีผ่่านการเติมเต็ม 
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รูปที ่4.2    ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Average (ต่อ) 

 
จากรูปท่ี 4.2 แสดงตวัอยา่งขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Average เร่ิมดว้ยการ

รับภาพตน้ฉบบัแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาท่ีไม่มีค่าสี มีแต่ค่าของความสว่าง ทาํไดโ้ดยแยกระดบัสีแต่
ละพิกเซลออกจากกนัในภาพสีจากนั้นนาํค่าสี RGB มาเขา้สู่สมการ เพื่อคาํนวณหาค่าสีเทาและนาํค่าท่ี
ไดไ้ปแทนท่ีจุดพิกเซลเดิม  แลว้แปลงเป็นภาพระดบัไบนารีท่ีมีเฉพาะสีดาํกบัสีขาว หรือ 0 กบั 1 โดย
มีกระบวนการและขั้นตอนเช่นเดียวกบัฟิลเตอร์ Motion แลว้ผา่นการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Average 
เป็นการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า เหมือนกบัฟิลเตอร์ Motion นาํไปหาขอบภาพดว้ยเทคนิค Canny 
แลว้ก็เติมเตม็ภาพ ท่ีมีลกัษณะลูปปิด นาํภาพท่ีไดไ้ปหาจาํนวนเหรียญทั้งหมด จาํนวนเหรียญท่ีแสดง
ออกมา หาไดจ้ากขนาดของพิกเซลสูงสุด ลบดว้ยพิกเซลตํ่าสุด แลว้หารดว้ยค่าเฉล่ียของแต่ละเหรียญ
ภายในภาพ แสดงตวัอยา่งผลการนบัออกมาดงัรูปท่ี 4.2 (ช) 

4.1.3 นบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนัโดยใชฟิ้ลเตอร์ Laplacian 
การกรองภาพท่ีมีการกรองสัญญาณความถ่ีสูง แตกต่างกบัฟิลเตอร์ Motion และ 

Average ท่ีมีการกรองสญัญาณความถ่ีตํ่า ผลการทดลองโดยใชฟิ้ลเตอร์แบบ Laplacian ดงัตารางท่ี 4.3 
 
ตารางที ่4.3  ผลท่ีไดจ้ากการทดลองใชฟิ้ลเตอร์แบบ Laplacian 

Filter จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

Laplacian 200 172 86.0 

 
จากผลการทดลองตารางท่ี 4.3 พบว่าการใชฟิ้ลเตอร์ Laplacian กรองภาพกองวตัถุ 

โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท มาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวนตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ 

ช.การนับจํานวนของเหรียญ 
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ใหค้่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 86.0 ในการทดลองใชภ้าพถ่ายจาํนวน 200 ภาพ เป็นภาพเดียวกบัท่ีใชใ้น
การทดลองกบัฟิลเตอร์ Motion และ Average สามารถแสดงผลการทดลองออกมาถูกตอ้ง 172 ภาพ 
ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองดงัรูปท่ี 4.3 
 

                 

                 

                
 

รูปที ่4.3 ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Laplacian 

ก.ภาพต้นฉบบั ข.ภาพระดบัสีเทา 

ค.ภาพระดับไบนารี ง.ภาพทีผ่่านการกรอง 

จ.ภาพทีผ่่านการหาขอบ Canny ฉ.ภาพทีผ่่านการเติมเต็ม 
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รูปที ่4.3    ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Laplacian (ต่อ) 

จากรูปท่ี 4.3 แสดงตวัอยา่งขั้นตอนผลการทดลองท่ีใชฟิ้ลเตอร์ Laplacian เร่ิมดว้ย
การรับภาพตน้ฉบบัแปลงเป็นภาพระดบัสีเทาท่ีไม่มีค่าสี มีแต่ค่าของความสว่าง ทาํไดโ้ดยแยกระดบัสี
แต่ละพิกเซลออกจากกนัในภาพสีจากนั้นนาํค่าสี RGB มาเขา้สู่สมการ เพื่อคาํนวณหาค่าสีเทาและนาํ
ค่าท่ีไดไ้ปแทนท่ีจุดพิกเซลเดิม แลว้แปลงเป็นภาพระดบัไบนารีท่ีมีเฉพาะสีดาํกบัสีขาว หรือ 0 กบั 1 
ผ่านการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Laplacian เป็นการกรองสัญญาณความถ่ีสูง นาํไปหาขอบภาพดว้ย
เทคนิค Canny แลว้ก็เติมเตม็ภาพ ท่ีมีลกัษณะลูปปิด นาํภาพท่ีไดไ้ปหาจาํนวนเหรียญทั้งหมด จาํนวน
เหรียญท่ีแสดงออกมา หาไดจ้ากขนาดของพิกเซลสูงสุด ลบดว้ยพิกเซลตํ่าสุด แลว้หารดว้ยค่าเฉล่ีย
ของแต่ละเหรียญภายในภาพ แสดงตวัอยา่งผลการนบัออกมาดงัรูปท่ี 4.3 (ช) 

4.1.4 เปรียบเทียบผลการทดลองของแต่ละฟิลเตอร์ 
เม่ือนาํผลการทดลองจากการใชฟิ้ลเตอร์ Motion, Average และ Laplacian มา

เปรียบเทียบความถูกตอ้งท่ีไดจ้ากการทดลอง พบว่าการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Motion สามารถนับ
จาํนวนเหรียญไดอ้ย่างถูกตอ้งร้อยละ 100 ส่วนการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Average สามารถนับ
จาํนวนเหรียญไดอ้ย่างถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98.5 และการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ Laplacian สามารถนบั
จาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 86 จะเห็นไดว้่าฟิลเตอร์ Motion และฟิลเตอร์ Average สามารถ
คาํนวณผลไดอ้ยา่งถูกตอ้งเพราะทั้งสองฟิลเตอร์เป็นการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า โดยใชว้ิธีการปรับ
ภาพใหเ้รียบ (Image Smoothing) ซ่ึงเหมาะกบัการทดลองน้ี ส่วนฟิลเตอร์ Laplacian  เป็นการกรอง
สญัญาณความถ่ีสูง ซ่ึงไม่เหมาะกบัการทดลองน้ี ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.4  
 

 

ช.การนับจํานวนของเหรียญ 
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ตารางที่ 4.4  เปรียบเทียบผลการนบัจาํนวนเหรียญท่ีถูกตอ้งของฟิลเตอร์ Motion,Average และ 

Laplacian 

 
จากตารางท่ี 4.4 ภาพท่ีใชใ้นการทดลองทั้งหมด 200 ภาพ เป็นภาพกองละ 1 เหรียญ 

จาํนวน 1 ภาพ ภาพกองละ 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8 และ 9  เหรียญ อยา่งละจาํนวน 22 ภาพ และภาพกองละ 
10 เหรียญ จาํนวน 23 ภาพ การทดลองนบัจาํนวนวตัถุ โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท ใชฟิ้ลเตอร์ 
Motion สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้งทั้ง 200 ภาพ ส่วนฟิลเตอร์ Average นบัจาํนวนเหรียญได้
ถูกตอ้ง 197 ภาพ ผดิพลาดร้อยละ 1.5 และฟิลเตอร์ Laplacian นบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 172 ภาพ 
ผดิพลาดร้อยละ 14.0 แสดงใหเ้ห็นวา่ฟิลเตอร์ Motion เหมาะสมท่ีสุดสาํหรับการทดลองน้ี ดงัรูปท่ี 4.4 
แสดงใหเ้ห็นความแตกต่างของผลการทดลองแต่ละฟิลเตอร์ 
 
 

เปรียบเทียบผลการนบัจาํนวนเหรียญท่ีถูกตอ้งของฟิลเตอร์ Motion,Average และ Laplacian 

จาํนวนเหรียญ/กอง 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 รวมทั้งหมด ร้อยละ 

จาํนวนภาพ 1 22 22 22 22 22 22 22 22 23 200 100 

Motion 1 22 22 22 22 22 22 22 22 23 200 100 

Average 1 21 22 21 22 22 22 21 22 23 197 98.50 

Laplacian 1 22 21 21 16 20 18 18 18 16 172 86.00 
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รูปที ่4.4 ภาพแสดงเปรียบเทียบผลการทดลองของแต่ละฟิลเตอร์ 
 

จากรูปท่ี 4.4 กราฟแสดงผลการทดลอง จะเห็นว่าการใชฟิ้ลเตอร์ Motion และ 
Average ท่ีเป็นการกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า จะให้ผลการทดลองท่ีถูกตอ้งมากกว่า โดยฟิลเตอร์ 
Motion ใหผ้ลการทดลองท่ีถูกตอ้งมากท่ีสุด และฟิลเตอร์ Average ใหผ้ลการทดลองถูกตอ้งลองลงมา 
ส่วนฟิลเตอร์ Laplacian ท่ีเป็นการกรองสญัญาณความถ่ีสูง ใหค้วามถูกตอ้งนอ้ยท่ีสุดในการทดลอง 

4.1.5 ผลการทดลองนบัจาํนวนวตัถุ โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท จาํนวน 1 กอง 
ภาพผลการทดลองนบัจาํนวนวตัถุ โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท วางเรียงซอ้นใน

ลกัษณะท่ีแตกต่างกนัตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ จาํนวน 1 กอง ดงัรูปท่ี 4.5 
 
 
 
 
 
 
 
 

1

22 22 22 22 22 22 22 22 23

1

21 22 21 22 22 22 21 22 23

1

22 21 21

16

20
18 18 18

16

0

5

10

15

20

25
1 เ
หรี

ยญ

2 เ
หรี

ยญ

3 เ
หรี

ยญ

4 เ
หรี

ยญ

5 เ
หรี

ยญ

6 เ
หรี

ยญ

7 เ
หรี

ยญ

8 เ
หรี

ยญ

9 เ
หรี

ยญ

10
 เห

รีย
ญ

เปรียบเทยีบผลการทดลองของแต่ละฟิลเตอร์

Motion

Average

Laplacian



72 
 

จาํนวนเหรียญ/กอง ผลการทดลอง 

1 เหรียญ 

                              
2 เหรียญ 

                              
3 เหรียญ 

                              
4 เหรียญ 

                              
5 เหรียญ 

                              
 

รูปที ่4.5 ผลการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง 
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จาํนวนเหรียญ/กอง ผลการทดลอง 

6 เหรียญ 

                              
7 เหรียญ 

                              
8 เหรียญ 

                              
9 เหรียญ 

                              
10 เหรียญ 

                              
 
รูปที ่4.5    ผลการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกอง (ต่อ) 
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4.2 ผลการทดลองนับจํานวนวตัถุทีว่างเรียงซ้อนกนัจํานวนหลายกอง 
ผลการนบัจาํนวนวตัถุหลายกอง โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท วางเรียงซอ้นในรูปแบบ

และจาํนวนท่ีแตกต่างกนั ตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ 
ตวัอยา่งขั้นตอนผลการทดลองดงัรูปท่ี 4.6 
 

                 

                 

                 
 

รูปที ่4.6 ภาพแสดงขั้นตอนผลการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหลายกอง 
 

ก.ภาพต้นฉบบั ข.ภาพระดบัสีเทา 

ค.ภาพระดับไบนารี ง.ภาพทีผ่่านการกรอง Motion 

จ.ภาพทีห่าขอบด้วย Canny และเติมเต็ม จ.ภาพทีนํ่าไปนับจํานวนเหรียญ 
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จากรูปท่ี 4.6 ตวัอยา่งขั้นตอนผลการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหลายกอง นาํภาพตน้ฉบบัมา
แปลงเป็นภาพระดบัสีเทา เป็นภาพท่ีไม่มีค่าสี มีแต่ค่าของความสว่าง จากนั้นแปลงเป็นภาพระดบัไบ
นารีท่ีมีค่าสีอยู ่2 ค่า คือดาํกบัขาว หรือ 0 กบั 1 นาํมาผา่นการกรอง Motion แลว้หาขอบภาพดว้ย 
Canny และเติมเตม็ในพ้ืนท่ี ท่ีมีลกัษณะลูปปิด นาํภาพท่ีไดม้าคาํนวณแสดงจาํนวนของเหรียญ 

การทดลองน้ี ไดท้าํการทดลองนบัจาํนวนวตัถุ โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท นาํมาวาง
เรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั จาํนวน 8 รูปแบบ 

4.2.1 กองติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
กองของเหรียญวางติดกนั และมีระยะโฟกสัเดียวกนั วางเรียงซอ้นกนัตั้งแต่ 2 กอง 

จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบั
จาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.7 
 

รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองติดกนั ระยะโฟกสั

เท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.7 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.7 ภาพตวัอย่างการนับจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กอง
ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง มีกองละ 10 
เหรียญ ระยะโฟกสัของภาพตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน จะมีการหา
ตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซา้ย ขวา แลว้แบ่งขนาดพิกเซลซา้ย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมา เพื่อ
แสดงจาํนวนกองเหรียญทั้งหมดก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x 
ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่งพิกเซลเดียวกนั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกองมีค่าเท่ากนั ส่วน
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ขนาดพิกเซลความสูงของแต่ละกองถ้าจาํนวนเหรียญเท่ากัน ขนาดพิกเซลความสูงก็จะเท่ากัน 
เพราะวา่แต่ละกองอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.5 
 
ตารางที ่4.5  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองติดกนั ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 

100 100 100.0 

 

จากตารางท่ี 4.5 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
สามารถนับจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้งทั้ง 100 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 ไม่มีค่าความ
ผิดพลาดในการทดลอง โดยแต่ละภาพ ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั ระดบัของแสงสว่าง
เดียวกนั เม่ือมาผ่านกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อนนาํมานบัจาํนวน 
จึงทาํใหผ้ลการทดลองถูกตอ้งทั้งหมด 

4.2.2 กองติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
กองของเหรียญวางติดกนั โดยวางเหรียญท่ีระยะโฟกสัไม่เท่ากนั วางเรียงซ้อนกนั

ตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลอง
ท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.8 
 

รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองติดกนั ระยะโฟกสั

ไม่เท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.8  ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
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จากรูปท่ี 4.8 ภาพตวัอย่างการนับจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กอง
ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง มีกองละ 
10 เหรียญ ระยะโฟกสัของภาพไม่ใช่ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน จะ
มีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซ้าย ขวา แลว้แบ่งขนาดพิกเซลซ้าย ขวา ของเหรียญแต่ละกอง
ออกมาเพื่อแสดงจาํนวนกองเหรียญทั้งหมด ก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัใน
แนวแกน x ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่งระยะโฟกสั 2 ระดบั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกอง
แยกไดเ้ป็น 2 ขนาด ส่วนขนาดพิกเซลความสูงของแต่ละกองจะข้ึนอยู่กบัจาํนวนเหรียญ จากรูป
จาํนวนเหรียญเท่ากัน ขนาดพิกเซลความสูงก็จะเท่ากัน สําหรับกองเหรียญท่ีอยู่ในแนวแกน x 
ตาํแหน่งเดียวกนั จะเห็นว่า กองท่ีอยูร่ะยะโฟกสัใกลสุ้ดจะมี 3 กอง โดยอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่ง
เดียวกนั และมี 2 กองท่ีอยู่ในตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั แต่จะอยูไ่กลกว่า 3 กองแรก โดยขนาด
พิกเซลความกวา้งของกองเหรียญ จะแปรผนัตามระยะโฟกสัของกองเหรียญทั้ง 2 ระดบั ในแนวแกน 
x  ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.6 
 
ตารางที ่4.6  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองติดกนั ระยะ

โฟกสัไม่เท่ากนั 

100 99 99.0 

 
จากตารางท่ี 4.6 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 99 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 99 ผดิพลาดร้อยละ 1 ถ่ายภาพ
ท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัแตกต่างกนั ระดบัของแสงสว่างเดียวกนั ห้องท่ีใชถ่้ายภาพใชแ้สงสว่างจาก
หลอดไฟภายในหอ้ง เม่ือมาผา่นกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อนนาํมา
นบัจาํนวน จึงให้ผลการทดลองท่ีถูกตอ้งเกือบทั้งหมด ผิดพลาดไป 1 ภาพ ความผิดพลาดเกิดจาก
สญัญาณรบกวนของแสงภายในภาพ 

4.2.3 กองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั  
กองของเหรียญวางไม่ติดกนั โดยวางเหรียญท่ีระยะโฟกสัเท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง 

จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบั
จาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.9 
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รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองไม่ติดกนั ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.9 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.9 ภาพตวัอยา่งการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กองไม่
ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง มีกองละ 10 
เหรียญ ระยะโฟกสัของภาพตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน จะมีการหา
ตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซา้ย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมาเพ่ือแสดงจาํนวนกองเหรียญทั้งหมด
ก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่ง
พิกเซลเดียวกนั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกองมีค่าเท่ากนั ส่วนขนาดพิกเซลความสูงของแต่
ละกองถา้จาํนวนเหรียญเท่ากนั ขนาดพิกเซลความสูงก็จะเท่ากนั เพราะว่าแต่ละกองอยูใ่นแนวแกน x 
ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.7 
 
ตารางที ่4.7  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองไม่ติดกนั ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 

100 100 100.0 

 
จากตารางท่ี 4.7 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญไม่ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 

สามารถนับจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้งทั้ง 100 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 ไม่มีค่าความ
ผดิพลาดในการทดลอง โดยแต่ละภาพ ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั กองเหรียญแตะละกอง
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วางไม่ติดกัน ระดบัของแสงสว่างเดียวกนั เม่ือมาผ่านกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณ
รบกวนออกไปก่อนนาํมานบัจาํนวน จึงทาํใหผ้ลการทดลองถูกตอ้งทั้งหมด 

4.2.4 กองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
กองของเหรียญวางไม่ติดกนั โดยวางเหรียญท่ีระยะโฟกสัไม่เท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง 

จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบั
จาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.10 

 

รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองไม่ติดกนั ระยะ
โฟกสัไม่เท่ากนั 

 

 

 

 

 

รูปที ่4.10 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.10 ภาพตวัอยา่งการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กองไม่
ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง มีกองละ 
10 เหรียญ ระยะโฟกสัของภาพไม่ใช่ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน จะ
มีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซา้ย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมาเพื่อแสดงจาํนวนกองเหรียญ
ทั้งหมดก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x ของแต่ละกอง อยูใ่น
ตาํแหน่งระยะโฟกสั 2 ระดบั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกองแยกไดเ้ป็น 2 ขนาด ส่วนขนาด
พิกเซลความสูงของแต่ละกองจะข้ึนอยูก่บัจาํนวนเหรียญ จากรูปจาํนวนเหรียญเท่ากนั ขนาดพิกเซล
ความสูงก็จะเท่ากนั สาํหรับกองเหรียญท่ีอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั จะเห็นว่า กองท่ีอยูร่ะยะ
โฟกสัใกลสุ้ดจะมี 3 กอง โดยอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั และมี 2 กองท่ีอยูใ่นตาํแหน่งระยะ
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โฟกสัเดียวกนั แต่จะอยูไ่กลกว่า 3 กองแรก โดยขนาดพิกเซลความกวา้งของกองเหรียญ จะแปรผนั
ตามระยะโฟกสัของกองเหรียญทั้ง 2 ระดบั ในแนวแกน x ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.8 
 
ตารางที ่4.8  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองไม่ติดกนั ระยะ

โฟกสัไม่เท่ากนั 

100 99 99.0 

 

จากตารางท่ี 4.8 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญไม่ติดกนั ระยะโฟกสัไม่
เท่ากนัสามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 99 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 99 ผดิพลาดร้อยละ 1 
ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัแตกต่างกนั ระดบัของแสงสว่างเดียวกนั หอ้งท่ีใชถ่้ายภาพใชแ้สงสว่าง
จากหลอดไฟภายในห้อง เม่ือมาผา่นกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อน
นาํมานบัจาํนวน จึงใหผ้ลการทดลองท่ีถูกตอ้งเกือบทั้งหมด ผดิพลาดไป 1 ภาพ ความผดิพลาดเกิดจาก
สญัญาณรบกวนของแสงภายในภาพ 

4.2.5 กองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
กองของเหรียญวางติดกนั โดยวางเหรียญท่ีระยะโฟกสัเท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 

กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ การวางของเหรียญแต่ละกอง จะไม่ไดเ้รียงจาํนวน
เหรียญตามลาํดบักอง ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.11 
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รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองไม่เท่ากนั ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.11 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.11 ภาพตวัอยา่งการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กองไม่
เท่ากนั ระยะโฟกสัเท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง แต่ละกองมี
จาํนวนเหรียญแตกต่างสลบักนั ระยะโฟกสัของภาพตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ี
นาํไปนบัจาํนวน จะมีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซ้าย ขวา แลว้แบ่งขนาดพิกเซลซา้ย ขวา ของ
เหรียญแต่ละกองออกมา เพื่อแสดงจาํนวนกองเหรียญทั้งหมดก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ 
ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่งพิกเซลเดียวกนั ขนาดความกวา้งพิกเซล
ของแต่ละกองมีค่าเท่ากนั ส่วนขนาดพิกเซลความสูงของแต่ละกองจะข้ึนอยูก่บัจาํนวนเหรียญในแต่
ละกอง ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.9 

 

ตารางที ่4.9  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองไม่เท่ากนั ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 

100 100 100.0 

 

จากตารางท่ี 4.9 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสั
เท่ากนัสามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 100 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 ไม่มีค่าความ
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ผิดพลาดในการทดลอง โดยแต่ละภาพ ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั ระดบัของแสงสว่าง
เดียวกนั เม่ือมาผ่านกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อนนาํมานบัจาํนวน 
จึงทาํใหผ้ลการทดลองถูกตอ้งทั้งหมด 

4.2.6 กองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
กองของเหรียญวางไม่ติดกนั ตาํแหน่งระยะโฟกสัไม่เท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 

กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ การวางของเหรียญแต่ละกอง จะไม่ไดเ้รียงจาํนวน
เหรียญตามลาํดบักอง ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.12 

 

รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองไม่เท่ากนั ระยะ
โฟกสัไม่เท่ากนั 

 

 

 

 

 

รูปที ่4.12 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.12 ภาพตวัอยา่งการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กองไม่
เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง แต่ละ
กองมีจาํนวนเหรียญแตกต่างสลบักนั ระยะโฟกสัของภาพไม่ใช่ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดง
ภาพท่ีนาํไปนับจาํนวน จะมีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซ้าย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมา 
เพื่อแสดงจาํนวนกองเหรียญทั้ งหมดก่อนจะนําไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกัสใน
แนวแกน x ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่งระยะโฟกสั 2 ระดบั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกอง
แยกไดเ้ป็น 2 ขนาด ส่วนขนาดพิกเซลความสูงของแต่ละกองจะข้ึนอยู่กบัจาํนวนเหรียญของแต่ละ
กอง จะเห็นวา่ กองท่ีอยูร่ะยะโฟกสัใกลสุ้ดจะมี 3 กอง โดยอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั และมี 2 
กองท่ีอยูใ่นตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั แต่จะอยูไ่กลกวา่ 3 กองแรก โดยขนาดพิกเซลความกวา้งของ
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กองเหรียญ จะแปรผนัตามระยะโฟกสัของกองเหรียญทั้ง 2 ระดบั ในแนวแกน x ผลการทดลองดงั
ตารางท่ี 4.10 
 

ตารางที ่4.10  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองไม่เท่ากนั ระยะ

โฟกสัไม่เท่ากนั 

100 98 98.0 

 

จากตารางท่ี 4.10 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญ กองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่
เท่ากนัสามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 98 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98 ผดิพลาดร้อยละ 2 
ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัแตกต่างกนั ระดบัของแสงสว่างเดียวกนั หอ้งท่ีใชถ่้ายภาพใชแ้สงสว่าง
จากหลอดไฟภายในห้อง เม่ือมาผา่นกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อน
นาํมานบัจาํนวน จึงใหผ้ลการทดลองท่ีถูกตอ้งเกือบทั้งหมด ผดิพลาดไป 2 ภาพ ความผดิพลาดเกิดจาก
สญัญาณรบกวนของแสงภายในภาพ 

4.2.7 กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัเท่ากนั 
กองของเหรียญวางไม่ติดกนั กองเบ้ียว ตาํแหน่งระยะโฟกสัเท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง 

จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ การวางของเหรียญแต่ละกอง จะมีจาํนวน
เหรียญเท่ากนั ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.13  
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รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะ

โฟกสัเท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.13 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัเท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.13 ภาพตวัอย่างการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กอง
เท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัเท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง แต่ละ
กองมีจาํนวนเหรียญเท่ากนั ระยะโฟกสัของภาพตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ีนาํไปนบั
จาํนวน จะมีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซา้ย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมา เพื่อแสดงจาํนวน
กองเหรียญทั้งหมด ก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x ของแต่ละ
กอง อยู่ในตาํแหน่งพิกเซลเดียวกนั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกองมีค่าเท่ากนั ส่วนขนาด
พิกเซลความสูงของแต่ละกองถา้จาํนวนเหรียญเท่ากนั ขนาดพิกเซลความสูงก็จะเท่ากนั เพราะว่าแต่
ละกองอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.11 

 

ตารางที ่4.11  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัเท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองเท่ากนัเบ้ียว 

ระยะโฟกสัเท่ากนั 

100 100 100.0 

 

จากตารางท่ี 4.11 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญ กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสั
เท่ากนัสามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 100 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 ไม่มีค่าความ
ผิดพลาดในการทดลอง โดยแต่ละภาพ ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั ระดบัของแสงสว่าง
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เดียวกนั เม่ือมาผ่านกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไปก่อนนาํมานบัจาํนวน 
จึงทาํใหผ้ลการทดลองถูกตอ้งทั้งหมด 

4.2.8 กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
กองของเหรียญวางไม่ติดกนั กองเบ้ียว ตาํแหน่งระยะโฟกสัไม่เท่ากนั มีตั้งแต่ 2 กอง 

จนถึง 5 กอง แต่ละกองมีจาํนวนเหรียญ 1 ถึง 10 เหรียญ การวางของเหรียญแต่ละกอง จะมีจาํนวน
เหรียญเท่ากนั ตวัอยา่งภาพท่ีไดจ้ากการทดลองท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญดงัรูปท่ี 4.14 

 

รูปแบบการวาง ภาพตน้ฉบบั ภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวน 
กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะ

โฟกสัไม่เท่ากนั 
 

 

 

 

 

รูปที ่4.14 ตวัอยา่งภาพท่ีนาํไปนบัจาํนวนเหรียญ ของรูปแบบกองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 
 

จากรูปท่ี 4.14 ภาพตวัอย่างการนบัจาํนวนเหรียญของรูปแบบการวางเหรียญ กอง
เท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ภาพตน้ฉบบัในการทดลองมีเหรียญ 10 บาท วางเรียงกนั 5 กอง แต่
ละกองมีจาํนวนเหรียญเท่ากนั ระยะโฟกสัของภาพไม่ใช่ตาํแหน่งเดียวกนั ผลการทดลองแสดงภาพท่ี
นาํไปนับจาํนวน จะมีการหาตาํแหน่งพิกเซลขอบภาพซ้าย ขวา ของเหรียญแต่ละกองออกมา เพื่อ
แสดงจาํนวนกองเหรียญทั้งหมด ก่อนจะนาํไปคาํนวณหาจาํนวนเหรียญ ตาํแหน่งโฟกสัในแนวแกน x 
ของแต่ละกอง อยูใ่นตาํแหน่งระยะโฟกสั 2 ระดบั ขนาดความกวา้งพิกเซลของแต่ละกองแยกไดเ้ป็น 2 
ขนาด ส่วนขนาดพิกเซลความสูงของแต่ละกองจะข้ึนอยู่กบัจาํนวนเหรียญ จากรูปจาํนวนเหรียญ
เท่ากนั ขนาดพิกเซลความสูงก็จะเท่ากนั สาํหรับกองเหรียญท่ีอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั จะ
เห็นว่า กองท่ีอยูร่ะยะโฟกสัใกลสุ้ดจะมี 3 กอง โดยอยูใ่นแนวแกน x ตาํแหน่งเดียวกนั และมี 2 กองท่ี
อยูใ่นตาํแหน่งระยะโฟกสัเดียวกนั แต่จะอยูไ่กลกว่า 3 กองแรก โดยขนาดพิกเซลความกวา้งของกอง
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เหรียญ จะแปรผนัตามระยะโฟกสัของกองเหรียญทั้ง 2 ระดบั ในแนวแกน x ผลการทดลองดงัตารางท่ี 
4.12 
 

ตารางที ่4.12  ผลการทดลองจากการวางเหรียญกองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั 

รูปแบบการวาง จาํนวนภาพท่ีทดลอง จาํนวนภาพท่ีถูก คิดเป็นร้อยละ 

กองเท่ากนัเบ้ียว 

ระยะโฟกสัไม่

เท่ากนั 

100 98 98.0 

 

จากตารางท่ี 4.12 ผลการทดลองจากการวางกองเหรียญ กองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสั
ไม่เท่ากนั สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดถู้กตอ้ง 98 ภาพ มีค่าความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98 ผดิพลาดร้อยละ 
2 ถ่ายภาพท่ีตาํแหน่งระยะโฟกสัแตกต่างกนั ระดบัของแสงสว่างเดียวกนั ห้องท่ีใชถ่้ายภาพใชแ้สง
สว่างจากหลอดไฟภายในห้อง เม่ือมาผา่นกระบวนการทดลอง ท่ีมีการกาํจดัสัญญาณรบกวนออกไป
ก่อนนาํมานบัจาํนวน จึงให้ผลการทดลองท่ีถูกตอ้งเกือบทั้งหมด ผดิพลาดไป 2 ภาพ ความผดิพลาด
เกิดจากสญัญาณรบกวนของแสงภายในภาพ 
 

 
 



บทที ่5 

สรุปผลการวจิัย การอภปิลายผล และข้อเสนอแนะ 

 
งานวิจยัน้ีไดน้าํเสนอการนบัจาํนวนวตัถุท่ีวางเรียงซอ้นกนั โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท 

แปลงภาพสีตน้ฉบบัเป็นภาพระดบัสีเทา แปลงภาพระดบัสีเทา เป็นภาพไบนารี แลว้ผา่นกระบวนการ
กรองภาพ เป็นการแปลงภาพท่ีไดจ้ากการนาํภาพขาว – ดาํ มากระทาํเพื่อท่ีจะทาํการกาํจดั ส่ิงรบกวน 
(Noise) ออกจากภาพ โดยการกาํจดัส่ิงรบกวนนั้นจะเป็นการช่วยให้ระบบสามารถท่ีจะทาํการจบั
ขอบภาพไดค้มชดัมากยิง่ข้ึน และหาขอบภาพดว้ยวิธี Canny เติมพื้นท่ีในช่องว่างท่ีมีลกัษณะเป็นลูป
ปิด เพ่ือให้ไดพ้ื้นท่ีของบริเวณตาํแหน่งเหรียญ แลว้นาํมาคาํนวณนบัจาํนวนของเหรียญ มีรูปแบบใน
การทดลองนบัจาํนวนของวตัถุ โดยใชก้บัภาพถ่ายเหรียญหน่ึงกอง และนับจาํนวนของวตัถุ โดยใช้
ภาพถ่ายเหรียญหลายกอง 
 
5.1 การนับจํานวนวตัถุ โดยใช้ภาพถ่ายเหรียญ 10 บาท จํานวนหน่ึงกอง 

การนบัจาํนวนเหรียญ 10 บาท จาํนวนหน่ึงกอง จากภาพถ่ายจาํนวน 200 ภาพ ท่ีวางเรียง
ซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั ตั้งแต่ 1 ถึง 10 เหรียญ ในการทดลองไดเ้ปรียบเทียบผลการทดลองท่ีได้
จากการกรองภาพดว้ย 3 ฟิลเตอร์  คือ Motion, Average และ Laplacian ปรากฏว่าการกรองภาพดว้ย
ฟิลเตอร์ Motion สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 100 ส่วนการกรองภาพดว้ยฟิลเตอร์ 
Average สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 98.5 นบัผดิพลาดร้อยละ 1.5 และการกรอง
ภาพดว้ยฟิลเตอร์ Laplacian สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 86 นบัผิดพลาดร้อยละ 
14 จะเห็นไดว้่าฟิลเตอร์ Motion สามารถคาํนวณผลไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 100 เพราะเป็นฟิลเตอร์ท่ีมี
การกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า โดยใชว้ิธีการปรับภาพให้เรียบ (Image Smoothing) ซ่ึงเหมาะกบัการ
ทดลองน้ี ส่วนฟิลเตอร์ Laplacian  เป็นการกรองสญัญาณความถ่ีสูง ไม่เหมาะท่ีจะใชก้บัการทดลองน้ี 
 
5.2 การนับจํานวนวตัถุ โดยใช้ภาพถ่ายเหรียญ 10 บาท จํานวนหลายกอง 

การนบัจาํนวนเหรียญ 10 บาท จาํนวนหลายกอง โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท จาํนวน
ตั้งแต่ 2 กอง จนถึง 5 กอง มาวางเรียงซอ้นในลกัษณะท่ีแตกต่างกนั ผ่านกระบวนการกรองภาพ
ฟิลเตอร์ Motion ท่ีเลือกใชฟิ้ลเตอร์ Motion เพราะใหผ้ลของการทดลองนบัจาํนวนเหรียญหน่ึงกองได้
ดีท่ีสุด โดยมีรูปแบบการวางเหรียญในการทดลอง 8 รูปแบบ คือ แบบกองติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั 
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ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 แบบกอง
ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่ง
ถูกตอ้งท่ีร้อยละ 99 แบบกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัเท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถ
นบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 แบบกองไม่ติดกนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ใชภ้าพถ่าย
ในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ีร้อยละ 99 แบบกองไม่เท่ากนั 
ระยะโฟกสัเท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ี
ร้อยละ 100 แบบกองไม่เท่ากนั ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบั
จาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98 แบบกองเท่ากนัเบ้ียว ระยะโฟกสัเท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการ
ทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ีร้อยละ 100 และแบบกองเท่ากนัเบ้ียว 
ระยะโฟกสัไม่เท่ากนั ใชภ้าพถ่ายในการทดลอง 100 ภาพ สามารถนบัจาํนวนเหรียญไดอ้ยา่งถูกตอ้งท่ี
ร้อยละ 98  

ถา้มีการวางวตัถุท่ีตาํแหน่งโฟกสัเดียวกนั ขนาดความกวา้งของกองวตัถุจะเท่ากนัเสมอ 
ส่วนความสูงของกองวตัถุจะข้ึนอยูก่บัจาํนวนวตัถุของแต่ละกอง ดงัรูปท่ี 5.1 (ก) แต่ถา้มีการวางกอง
วตัถุในระยะโฟกสัท่ีแตกต่างกนั ขนาดความกวา้งของกองวตัถุจะไม่เท่ากนั ความสูงของกองวตัถุก็ไม่
เท่ากนั แต่อตัราส่วนระหว่างความกวา้งกบัความสูงของกองวตัถุจะมีความสัมพนักนั ถา้วตัถุมีขนาด
เท่ากนัและมีจาํนวนแต่ละกองเท่ากนั ไม่ว่ากองวตัถุจะวางอยูใ่นความลึกท่ีแตกต่างกนัของภาพ ดงัรูป
ท่ี 5.1 (ข) 
 

         
(ก) กองวตัถุระยะโฟกสัเดียวกนั   (ข) กองวตัถุไม่ใช่ระยะโฟกสัเดียวกนั 

รูปที ่5.1 ตวัอยา่งภาพถ่ายแสดงตาํแหน่งของวตัถุในภาพ  
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5.3 ข้อเสนอแนะและแนวทางในการพฒันา  
จากการทดลองท่ีผา่นมาและผลการทดลองท่ีไดรั้บจากงานวิจยัน้ีจะสังเกตไดว้่าเง่ือนไขใน

การทาํงานท่ีสมบูรณ์ในส่วนของการประมวลผลภาพ สัญญาณรบกวนภาพจะมีส่วนสาํคญัเป็นอยา่ง
ยิ่งหากตอ้งการเพิ่มค่าความถูกตอ้งจาํเป็นตอ้งลดสัญญาณรบกวนท่ีเกิดข้ึนให้ไดม้ากท่ีสุด ภาพถ่ายท่ี
ใชใ้นการทดลอง ใชแ้สงความสว่างจากหลอดไฟภายในห้อง ทาํให้แสงมีผลต่อความผิดพลาดท่ี
เกิดข้ึนในการทดลอง แสงเป็นสาเหตุของการเกิดสัญญาณรบกวน เป็นผลทาํใหเ้กิดความผิดพลาดใน
การประมวลผล 

ในงานวิจยัน้ีไดท้ดสอบนบัจาํนวนวตัถุ โดยใชภ้าพถ่ายเหรียญ 10 บาท วางกองเรียงซอ้น
กนัในลกัษณะแบบหน่ึงกอง และแบบหลายกองโดยมีการเปรียบเทียบการวางกองเหรียญในหลาย
รูปแบบ ภาพถ่ายไม่มีวตัถุอ่ืนนอกจากวตัถุท่ีตอ้งการทดลอง ถา้หากเป็นวตัถุท่ีขนาดไม่เท่ากนั วางกอง
เรียงในภาพถ่ายเดียวกนั และมีวตัถุอ่ืนท่ีไม่เก่ียวขอ้งในภาพถ่าย จาํเป็นตอ้งมีการพฒันาเทคนิคในการ
ทดลองหรือปรับเปล่ียนเทคนิคเพื่อท่ีจะไดน้บัจาํนวนของ วตัถุออกมาไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 
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