
หนงัสือรับรองความเปนเอกลักษณ 
 

ขาพเจาผูลงนามขางทายนี้ขอรับรองวารายงานฉบับนี้เปนรายงานทีม่ีความเปนเอกลักษณ โดยมิได

คัดลอกมาจากที่ใดทีห่นึง่มา เนื้อหาทัง้หมดถูกรวบรวมตามข้ันตอนการดําเนนิงานในการจัดทําโครงงาน และ

หากทาํการคัดลอกขอความหรือสวนใดสวนหนึ่งมาจากแหลงที่มีหรือเอกสารอื่นๆขาพเจาก็ไดอางอิงเอกสาร

เหลานั้นไวอยางเหมาะสมแลวในสวนของบรรณานุกรมและขอรับรองวา รายงานฉบับนี้เปนรายงานที่มิได

นําเสนอตอสถาบันใดมากอน 
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บทคัดยอ 

ในปจจุบันเทคโนโลยีทางดานการรักษาความปลอดภัยเกี่ยวกับรถยนตกําลังไดรับความนิยม และมี

ความสําคัญอยางยิ่ง เพราะสามารถนํามาใชใหเกิดประโยชนไดอยางมากมาย เชน  ในกรณีรถยนตถูกขโมย          

ก็สามารถที่จะติดตามไดจากขอมูลที่มีอยู โดยส่ิงหนึ่งที่รถยนตทกุคันมเีหมือนกันคือปายทะเบียนรถยนต 

โครงงานนี้เปนการนําเสนอการตรวจหาปายทะเบียนรถยนตภาษาไทย โดยการประยุกตใช                    

การประมวลผลภาพดิจิตอลมาจัดการกับปายทะเบียนรถยนต โดยเร่ิมจากการหาบริเวณที่เปนแผนปาย

ทะเบียนออกมากอน เพื่อใหไดแผนปายทะเบียนออกมา จากนั้นจงึทําการจําแนกตัวอักษรและตัวเลขออกเปน                 

ตัวอักษรเด่ียว เพื่อนําไปใชพัฒนาตอไป 
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Abstract                                         
At present, the vehicle safety technology based on image processing is gaining popularity   

because it can apply many advantages, for example stolen car verification.  The technology 

concept assumes that all vehicles already have a unique identification. Such as the license plate. 

This project presents the Thai license plate detection. This system is based on   a new 

image processing technique. In the first step, it localizes the area of license plate. The region of 

interest is composed of groups of characters and numbers. Then, the system operates on this 

image by separating each character and number based on image processing project method. 

The project shows. The overall process in detail with results experimented in laboratory and 

in real situation. 
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สารบัญคํายอ 
 

OpenCV  Open Source Computer Vision Library 



บทท่ี 1 บทนํา 

1.1 ความเปนมา 
ในภาวะสังคมปจจุบัน ทามกลางโลกแหงการส่ือสาร ซึ่งเทคโนโลยีไดมีการพัฒนากาวหนาไปอยางไมรู

จบ สอดคลองกับวิถีชวีิตของผูคนที่มกีารเปลี่ยนแปลงไป    ชีวิตทีเ่รงรีบและแขงขันกับเวลา การเดินทางเพื่อ

การติดตอส่ือสารแลกเปล่ียนขอมูลซ่ึงกันและกันโดยปฏิเสธไมไดวาการดําเนินชวีติของผูคนในปจจุบันจะตอง

เกี่ยวพนักับการเดินทางอยูเสมอๆดวยหากจะดีไมนอยถาเทคโนโลยทีี่เจริญกาวหนาข้ึนนี้จะสามารถเพิ่ม

ความสะดวกสบาย การรักษาความปลอดภัย ประสิทธิภาพและความรวดเร็วในการเดินทางใหกับผูคนดวย                      

  

ความกาวหนาของเทคโนโลยีในปจจุบนัสําหรับเมืองใหญๆหรือแมแตในตางจงัหวัด ทาํใหการเปล่ียน 

แปลงปริมาณยานพาหนะในแตละปมีจํานวนเพิม่มากขึ้น ซึ่งรถยนตนับเปนยานพาหนะชนิดหนึ่งที่ไดรับ

ความนิยมอยางแพรหลาย ในการเดินทาง การขนสง สังเกตไดจากการเพิม่ปริมาณของจํานวนรถยนตในแต

ละปที่สูงข้ึน  เมื่อมีจาํนวนรถเพิม่มากข้ึนกท็ําใหยากที่จะควบคุม ตรวจสอบ การจัดการดูแลความความ

ปลอดภัยและระบบจราจร  อาทิเชน ระบบควบคุมการจอดรถภายในอาคาร ระบบเก็บคาใชบริการทางดวน 

ระบบปองกนัการโจรกรรมรถยนต รวมทั้งระบบรักษาความปลอดภัยในพ้ืนที่ชมุชน    ซึง่เปนปจจัยที่จาํเปน

ตอคุณภาพชีวติของประชากร ทาํใหเกิดความตองการในการตรวจสอบ การจําแนกปายทะเบียนรถยนต  

ถึงแมวาในปจจุบันจะมีการตรวจสอบรถทีเ่ขาออกในสถานที่ตางๆ เชน ลานจอดรถของหางสรรพสินคา หรือ

สถานที่สําคัญตางๆ ทัง้โดยการใชกลองวงจรปดเพื่อจับภาพเคล่ือนไหว ซึ่งยังทําไดเพียงเก็บภาพจากกลอง

วงจรปดเทานัน้ หรือการใชคนในการตรวจสอบและทําการเก็บขอมูล  ซึ่งสงผลใหเกิดความลาชาและความ

ผิดพลาดบอยคร้ัง เมื่อเกิดเหตุรายข้ึนหรือตองการติดตามรถที่มพีฤติกรรมนาสงสัยจงึทาํไดยากและขาด

ประสิทธิภาพ ทัง้นี้เพราะยงัขาดโปรแกรมที่สามารถใชงานไดสอดคลองกับความตองการนั้นเอง ซึ่งเปนที่มา

ของโครงงานนี้ ในการสรางโปรแกรมเพือ่ตรวจสอบปายทะเบียนรถยนตที่ไดจากกลองวงจรปด แสดงผล

ขอมูล โดยอาศัยเทคโนโลยคีอมพิวเตอรมาประยุกตงานในดานตางๆ เชน วิธีการประมวลผลภาพ (Image 

processing) ทั้งยังทํางานไดอยางถูกตองแมนยาํ และรวดเร็ว รวมถงึมีประสิทธิภาพและความนาเชื่อถือ

มากกวา เพื่อกอใหเกิดประโยชน ในการนาํไปใชงานตอไป 
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1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน  
วัตถุประสงคหลักของโครงงานน้ี  คือ  การนาํเอาภาพวีดีโอจากกลองวงจรปดมาทําการวิเคราะห                      

เพื่อระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนต และทาํการติดตาม (Tracking) แผนปายทะเบียนรถยนต

เหลานั้น เพื่อการนําไปปรับปรุงคุณภาพของภาพแผนปายทะเบียนรถยนต และเพื่อการคํานวณคาดัชนี

คุณภาพของภาพแผนปายทะเบียนรถยนตในระหวางทาํการติดตาม    เพื่อทําใหสามารถเลือกขอมูลที่ดีที่สุด

จากภาพแผนปายทะเบียนรถยนตนั้นๆ จากชวงเวลาที่ปรากฏได โดยในกรณีที่มีคุณภาพของขอมูลดี

พอสมควรนัน้ จะทาํการตัดภาพแผนปายทะเบียนรถยนตเพื่อนํามาวเิคราะหตอไป โดยการนําตัวอักษรใน

ภาพแผนปายทะเบียนรถยนตมาทาํการแยกตัวอักษรหรือตัวเลขเปนตัวอักษรเด่ียวๆ   เพื่อนาํไปใชประโยชน

ตอไป 
 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
1.3.1 ทาํการคนหาภาพแผนปายทะเบียนรถยนตจากกลองวีดีโอในระยะทาง 

โดยประมาณ 10เมตร 

1.3.2 ใชหลักการประมวลผลภาพดิจิตอลในการประมวลผลภาพปายทะเบียนรถยนต 

1.3.3 โปรแกรมสามารถคนหาแผนปายทะเบียนรถยนต 

1.3.4 มีการปรับปรุงคุณภาพของภาพแผนปายทะเบียนรถยนตระหวางการติดตาม (Track) 

1.3.5 เก็บบันทึกภาพแผนปายทะเบียนรถยนตเฉพาะตอนที่มีคุณภาพดีที่สุด 

1.3.6 ภาพที่ไดตองเปนภาพที่สามารถอานไดดวยสายตาปกติ ซึ่งอยางนอยสามารถมองเห็นตัวเลข

และตัวอักษรในภาพ ไดอยางชัดเจนและครบถวน 

1.3.7 ขอมูลภาพนําเขาจะตองเปนภาพทีม่องเหน็ปายทะเบียนไดอยางชัดเจน เชน ปายทะเบียน

จะตองไมเปอนดินโคลน หรือตัวอักษรบนปายทะเบียนตองชัดเจนไมซีดจาง       

1.3.8 ปายทะเบียนที่มีรูปภาพหรือลวดลายเปนพื้นหลังจะไมนํามาใชงาน 
   

 

 

 

                   



 

1.4 แผนการดําเนินงาน 

                                           ภาคการศึกษา/
เดือน 

 

ตารางที่ 1-1 แสดงแผนการดําเนนิงาน

           ขั้นตอน 

เดือน 

2/2550 1/2551 2/2551 
พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. 

1.ศึกษาขอมูล 

Motion Detection  , Hough Method ,Candy Method, 

Point Tracking                                                                    

         

2.การหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนต 
           

3.การปรับปรุงภาพและการแยกตัวอักษรตามแนวนอน/แนวตั้ง 
           

4.การนาํโปรแกรมที่ไดไปรวมกับโปรแกรมหลักเพื่อทาํการทดสอบ           
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1.5 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 
1.5.1 ไดเรียนรูกระบวนการประมวลผลภาพดิจิตอลวธิกีารตางๆ 

1.5.2 ไดศึกษาโปรแกรมตางๆที่ใชเปนเคร่ืองมือในการพฒันาโปรแกรมประมวลผลภาพดิจิตอล 

1.5.3 สามารถคนหาตําแหนงของแผนปายทะเบียนรถยนตและสามารถแยกตัวอักษรบนปาย

ทะเบียนรถยนตได 
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บทท่ี 2 ความรูพื้นฐาน 

ในบทนี้จะกลาวถงึทฤษฎีพืน้ฐานตางๆ ทีเ่กี่ยวของกับการทําโครงงาน 

 

2.1 ภาพเชิงตัวเลข (Digital Image) 
Digital Image เปนการจับภาพจากส่ิงแวดลอม หรือ ทาํสําเนาภาพจากเอกสารใหอยูในรูปแบบของ

อิเล็กทรอนกิส เชน รูปถาย เอกสารที่เขียนดวยมือ เอกสารพิมพ และพมิพเขียว เปนตน โดย Digital images 

จะอยูในรูปของแผนตารางโดยแตละชองจะเปนสวนหนึ่งของภาพหรืออักษร เรียกแตละจุดหรือชองนัน้วา 

“pixel” แตละ pixel จะถูกกาํหนดใหมีระดับของความเขม (สีดํา สีขาว สีเทาหรือสีอ่ืนๆ) ซึ่งแสดงใหอยูในรูป

ของ รหัส Binary (0 และ 1) แตละ pixel ก็จะแทนดวย Binary digital (“bits”) จะถูกเก็บเปนลําดับใน 

computer และโดยทัว่ไปจะถูกลดขนาดลงดวยวิธีการทางคณิตศาสตร (บีบอัดใหเล็กลง) แตละ bit จะถูก

แปลและอานโดย computer ใหเปนแบบ Analog ซึ่งเปนรูปภาพ หรือ แผนพมิพ 

 

 

 

รูปที่ 2-1 ภาพแบบ 2 สี แสดงใหเห็นแตละ Pixel ถูกกําหนดใหมีคาเปน 0 แสดงเปนสีดํา 

                    และ 1 แสดงเปนสีขาว 
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  ชนิดของภาพเชิงตัวเลข (Digital Image Type)   แบงออกเปนหลายประเภท ไดแก 
2.1.1 ภาพไบนารี่ (Binary Image/Black and White Image) 
          คาในแตละ pixel ของ binary image จะใชแค 1 บิต ซึ่งจะมีคาที่เปน ไปไดคือ 0 (สีดํา) และ 1 

(สีขาว) เทานัน้ ดังรูปที่ 2-2 

 
รูปที่ 2-2 รูปแสดงภาพ binary และ pixel value ของภาพ binary 

 

2.1.2 ภาพสีเทา (Intensity Image /Monochrome Image/Gray Image)  
          คาในแตละ pixel ของ gray image คือคาความเขมของแสง ณ แตละตําแหนงของ pixel ซึ่ง

จะอยูในรูปของ gray scale  (gray level) ดังรูปที่ 2-3 (a) คาที่เปนไปไดของ gray scale จะข้ึนอยูกับจํานวน 

bit  ที่ใช ตัวอยางเชน 8-bit monochrome  จะมี  gray scale ทั้งหมด 256 ระดับ ดังรูปที่ 2-3 (b) 

 

 

รูปที่ 2-3 (a) แสดง gray image และ pixel value ของ gray image   (b) แสดง 8 bit gray scale 
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2.1.3 ภาพสี (Color Image/RGB Image)  
          คาในแตละ pixel ของ color image จะประกอบไปดวย vector ที่แสดงคาของสีแดง สีเขียว 

และสีน้ําเงิน อยางละ 8 บิต ดังนั้น RGB image 1 pixel จะประกอบไปดวยจํานวนบิตทัง้หมด 24 บิต ทาํให 

RGB image มีจํานวนสีที่เปนไปไดทั้งหมด  2^24 สี  ประมาณ 16.7 ลานสี  

ตัวอยางดังรูปที่ 2-4 
 

 
รูปที่ 2-4 รูปแสดงภาพ RGB และ pixel value ของภาพ RGB 

 

 2.1.4 ดัชนีภาพ (Indexed Image) 
          คาในแตละ pixel ของ indexed image จะประกอบไปดวยคา index number ขนาด 8 บิต 

ซึ่งจะช้ีไปยงัคาของสีในตารางสี ดังนัน้ ถาเราตองการที่จะทราบคาสีในแตละ pixel เราจะตองไปดูคาใน

ตารางสีที่ index ตรงกับคาใน pixel ดังรูปที่  2-5 

 
รูปที่ 2-5 รูปแสดง indexed image และpixel value ของ indexed image 
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รูปที่ 2-6 ภาพแสดงการเปรียบเทยีบระหวาง 1)Binary Image 2)Gray Image 3)Color Image 

          เรียงจากซายไปขวา 

 

2.2 การประมวลผลภาพเชิงตัวเลข ( Digital Image Processing)  
การประมวลผลภาพเชิงตัวเลข คือ การใชเคร่ืองคอมพิวเตอรชวยในการแปลงภาพใหเปนตัวเลข โดย

ที่ตัวเลขจะแทนอยูในลักษณะของตัวเลขในเมตริกซ ซึ่งคาของแตละจุดพิกเซล (pixel) ของภาพจะถูกแทนใน

รูปของฟงกชั่น f(x.y) (gray-level value) ที่ตอเนื่องในระนาบ 2 มิติ โดยคาของ f(x,y) แตละจุดนั้นข้ึนอยูกับ

ความสวางหรือความเขมของภาพที่ตําแหนง (x,y) ซึ่งเรียกวา Gray Level  

 

 

 

รูปที่ 2-7 แสดงการไดมาซึง่ภาพ 
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2.2.1 การแทนภาพดวยขอมูลแบบดิจติอล  
การแปลงภาพเปนขอมูลเเบบดิจิตอลภาพขอมูลแบบดิจิตอล(Digital Image) เปนภาพแปลงมาจาก

อนาลอก อยูในรูปของตัวเลข โดยภาพอนาลอกจะถูกแบงเปนพื้นทีส่ี่เหล่ียมเล็กๆ ที่เรียกวา เซล(pixel) การ

บอกตําแหนงของแตละพิกเซลจะใช(x,y) เปนตัวระบุตําแหนงของพกิเซลที่อยูใน 2มิติ (2-Dimention) โดยที ่

f(x,y) จะเปนตัวบอกถงึคาของระดับสิเทาของแตละพิกเซล เราสามารถแปลงภาพหรือสัญญาณอนาลอกเปน

ขอมูลแบบดิจิตอลไดโดยมีวิธีการดังนี ้

 

 

รูปที่ 2-8 แสดงกระบวนการ Sampling และ Quantization 

 

เมื่อเรานาํภาพหรือสัญญาณอนาลอกที่ตองการประมวลผลผานมาทีส่วนที่เรียกวา ดิจิไตเซอร

(Digitizer) ซึ่งทาํหนาทีว่นการเปล่ียนสัญญาณอนาลอกใหเปนสัญญาณดิจิตอล จากนัน้ทาํการควอนไตซ

(Quantizing) เพื่อที่จะประมวลผลดวยระบบคอมพิวเตอร ฟงกชั่นของภาพ f(x,y)จะถูกทาํใหเปนสัญญาณไม

ตอเนื่องทั้งระนาบของภาพ ซึ่งเราเรียกวา การสุมภาพ(Image Sampling) ของฟงกชั่นที่ไดเรียกวาการควอน

ไตเซช่ันระดับสีเทา(Gray level quantization) ก็จะไดขอมูลที่เปนดิจิตอล สมุมติวาสัญญาณภาพตอเนื่อง 

f(x,y)ถูกดิจิไตซในระนาบxและyเปนชวงๆเทาๆกัน 

 

 

รูปที่ 2-9 แสดงกอนและหลังการทาํ Sampling และ Quantization 
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เราสามารถจัด f(x,y) ใหอยูในรูปของเมตริกซขนาด NxN ไดดังสมการที่ (2-1) 
 

݂ሺݔ, ሻݕ ൌ  ൦

݂ሺ0,0ሻ
݂ሺ1,0ሻ

ڭ
݂ሺܯ െ 1ሻ

                     ݂ሺ0,1ሻ                 
 ݂ሺ1,1ሻ
ڭ          

     ݂ሺܯ െ 1,1ሻ

ڮ
ڮڮ
ڮ

݂ሺ0, ܰ െ 1ሻ
݂ሺ1, ܰ െ 1ሻ

ڭ
           ݂ሺܯ െ 1, ܰ െ 1ሻ

൪ 

                               (2-1) 

ซึ่งทางขวาของสมการ จะเรียกไดวา ภาพดิจิตอล และทุกๆสมาชิกของเมตริกซ จะเรียกวาพิกเซล 

จากขบวนการสรางภาพดิจิตอลขางตน จะเห็นไดวาเราสามารถทราบขนาดของความละเอียดของภาพ N x N 

พิกเซล และจํานวนระดับของเกรยสเกล ในทางปฏิบติัการทําควอนไตเซช่ันในระบบภาพดิจิตอล จะมีคาดัง

สมการที ่(2-2) 

B = N x N x M   บิต                                                       (2-2) 

 

เมื่อ      B  =  ขนาดของขอมูลภาพที่เปนดิจิตอล  

                        G  =  จํานวนของเกรยสเกล ที่ตองการใชในการเก็บขอมูลภาพ  

                       M  =  จํานวนบิตที่ใชในการแทนขอมูลภาพ 1 พิกเซล  

 

โดย M สามารถหาไดจาก    

               G = 2M                                                             (2-3) 
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2.3 การสรางภาพไบนารี่  
อุปกรณที่มีความสามารถในการแสดงผลไดแค 2 ระดับ หรือ 2 สี คือ สีขาวกับสีดํายังมกีารใชกัน

อยางแพรหลาย เชน เคร่ืองพิมพ (Printer) เคร่ืองโทรสาร (Fax) จอแสดงผลแบบโมโนโครม (Monochrome) 

เปนตน เนื่องจากอุปกรณเหลานี้เปนอุปกรณที่มีราคาถูกดังนั้นการแสดงผลหรือการพิมพรูปภาพที่มีความเขม

ของภาพหลายระดับซ่ึงมีมากกวาความสามารถในการแสดงผลของอุปกรณเหลานัน้ที่มเีพยีงสองระดับ

เทานัน้  

จะเหน็ไดวาการแสดงผลของภาพที่มีความเขมหลายระดับบนอุปกรณที่มีการแสดงผลไดแค2ระดับ

นั้น จะตองแปลงขอมูลภาพใหเปนภาพแบบไบนาร่ี(Binary Image) ซึ่งการสรางภาพแบบไบนาร่ีการแปลง

ภาพทีม่ีความเขมหลายระดับ(Multilevel Image) ใหเปนภาพที่มีความเขมเพียง 2 ระดับ หรือ 1 บิต(bit) 

นั่นเอง โดย 0 แทน ดวยจุดทีม่ีภาพสีขาว และ 1 แทนดวยจุดที่มีภาพสีดําเมื่อเสร็จข้ันตอนในการทําไบนาร่ีจึง

นําภาพที่ไดไปแสดงผลที่อุปกรณเหลานั้นจะเหน็ไดวาการแปลงขอมูลภาพหลายระดับเปนภาพไบนาร่ีจงึมี

ความจาํเปนและมีประโยชนมากในการแสดงผลภาพที่มรีะดับความเขมของภาพหลายระดับบนอุปกรณที่มี

ความสามารถในการแสดงผลได 2 ระดับสําหรับประโยชนอีกประการหนึ่งในการแปลงขอมูลภาพนัน้เปน

ภาพไบนาร่ีคือการลดเนื้อทีก่ารเก็บขอมูลภาพจะใชเนื้อที่การเก็บ 8 บิต หรือ 256 ระดับเมื่อสรางเปนภาพไบ

นาร่ีเมื่อสรางเปนภาพไบนาร่ีแลวสามารถลดลงจากเดิมไดถึง 8 เทา นั่นคือ 1 จุดจะใชเนื้อที่ในการเก็บ

ทั้งหมดคือ 1 บิต อีกทัง้ยงัสามารถนําไปใชงานไดอีกแพรหลาย เชน การประมวลผลข้ันตน (Preprocessing)  

ในการสรางภาพไบนาร่ีสามารถทาํไดโดยการใชเทคนิคการทาํเทรชโฮล (Thresholding Technique) 

เปนการพิจารณาจุดพิเซลในภาพวาจุดใดควรจะเปนจดุขาวที่มีคาเทากับ 0 หรือจุดใดควรจะเปนจุดทีม่ีคา

เทากับ 1 โดยจะทาํการเปรียบเทียบคาของแตละพิกเซล( fሺx,yሻ ) กับคาคงทีท่ี่เรียกวาคา เทรชโฮล 

(Threshold Value) เทคนิคนี้ใชกันมากในกรณีทีม่ีความแตกตางระหวางวัตถุ (Object) และพ้ืนหลัง 

(Background) ซึ่งเปนลักษณะเดียวกับสีขาวของปายทะเบียนและสีดําที่เปนตัวอักษรของปายทะเบียน โดย

คาของพิกเซลในภาพ ที่มีคานอยกวาคาเทรชโฮลจะถูกกําหนดเปน 1 (จุดดํา) และถาคาของพกิเซลใดๆใน

ภาพทีม่ีคามากกวาหรือเทากับคาเทรชโฮลจะถูก  0 (จุดขาว)  กําหนดใหเปน
0 ; gሺ x,y ሻ ൏ Thr 

 
bሺx,yሻ ൌ 

                                                              (2-4)              
1 ; gሺ x,y ሻ ൐ൌ Thr 

 
bሺx,yሻ    ขอมูลภาพผลลัพธเปนภาพเเบบไบน  าร่ี 

gሺx,yሻ    ขอมูลภาพอินพุททีม่ีระดับความเขม ึง 1 ระดับ  

h

 0 ถ

r        คา ชโฮลเปนค ทีท่ี่อยูระหวาง 0 ถึง L ระดับ  T เทร าคง

             0  จุดขาว    1 จุดดํา โดยที ่L เปนระดับความเขมของจดุภาพสูงสุด 
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ในการสรางภาพไบนาร่ีโดยใชเทคนิคเทรชโฮลเพื่อใหไดผลลัพธที่ดีและคมชัด จะตองเกิดจากการ

เลือกคาเทรชโฮลที่ถูกตองและเหมาะสม ถาเลือกคาเทรชโฮลไมเหมาะสม เชน คาเทรชโฮลที่มากเกนิไปหรือ

นอยเกนิไป ภาพที่ไดจะขาดความคมชัด หรือออาจะทําใหรายระเอียดของภาพขาดหายไป หรือภาพที่ได

อาจจะมืดเกินไป หรือสวางเกินไป หรืออาจจะเปนภาพที่มีส่ิงรบกวน(Noise) เกิดข้ึนทาํใหภาพผลลัพธที่ไดไม

ชัดเจนเทาที่ควร ดังนั้นปญหาในการสรางภาพเเบบไบนาร่ีคือ ทําอยางไรจึงจะคํานวณคาเทรชโฮลที่

เหมาะสมกับภาพแตละภาพท่ีจะมาสรางเปนภาพแบบไบนาร่ี ซึ่งคาเทรชโฮลสามารถคํานวณไดหลายวิธ ี แต

ละวิธีจะเหมาะการทํางานทีแ่ตกตางกนัไป เชน การหาคาเทรชโฮลโดยการกาํหนดลวงหนา (Pre-assigned 

Threshold Value) การหาคาเทรชโฮลจากคากลาง (Midrange Threshold Value) แตละวิธีจะอธบิายไดดังนี ้ 

 
2.3.1 การหาคาเทรชโฮลโดยการกําหนดลวงหนา (Pre-assigned Threshold Value)  
การหาคาเทรชโฮลโดยการกําหนดลวงหนาเปนวธิีทีง่ายที่สุดเปนการคํานวณคาโดยการกาํหนดเอง

ของผูใช ซึ่การกาํหนดนี้จะข้ึนอยูกับประสบการณของผูใช โดยการเลือกคาคงที่ที่เรียกวาคาเทรชโฮลนัน้ คาที่

เลือกมานี้จะเปนคาที่อยูระหวางคาสูงสุดและคาตํ่าสุดของขอมูลอินพุทแตละพิเซลของภาพ เชน ภาพขอมูล

อินพทุมีเกรยเลเวล (Gray Level ) 256 ระดับจะมีคาทัง้หมด 0-255 เมื่อเลือกคาเทรชโฮลแลวก็สามารถนําคา

เทรชโฮลเปนตัวกําหนดในการสรางภาพไบนาร่ีได  

 
2.3.2 การหาคาเทรชโฮลจากคากลาง (Mid-Range Threshold Value)  
การหาคาเทรชโฮลโดยพจิารณาจากคากลางเปนการหาคาเทรชโฮลที่แตกตางจากการหาคาเทรช

โฮลโดยการกาํหนดลวงหนา สําหรับวิธนีีจ้ะเปนการคํานวณโดยอัตโนมัติโดยไมตองใหผูใชเปนผูกําหนด โดย

การหาคาเทรชโฮลวิธนีี้อาศัยหลักการคํานวณพื้นฐานทางสถิติในเร่ืองของการหาคากลางหรือคาเฉลี่ย

(Mean) มาประยุกตใช คาเทรชโฮลที่คํานวนไดจากคากึ่งกลางที่อยูระหวางคาทีม่ีความเขมสูงสุด (Maximum 

Level) และระดับความเขมตํ่าสุด (Minimum Level) ของขอมูลอินพุท เมื่อทําการคํานวณคาเทรชโฮลไดแลว 

ก็จะสามารถนาํคาเทรชโฮลเปนตัวกาํหนดในการสรางภาพไบนาร่ีได 
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2.4 การหาขอบภาพ (Edge Detection) 
การหาขอบภาพ เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสนรอบวัตถ ุ เราจะสามารถ

คํานวณหาพืน้ที ่ (ขนาด) หรือรูจํา ชนิดของวัตถนุั้นได อยางไรก็ตาม การหาขอบภาพท่ีถูกตองสมบูรณไมใช

เปนเร่ืองที่งาย โดยเฉพาะอยางยิ่งการหาขอบของภาพที่มีคุณภาพต่ํา    มีความแตกตางระหวางพื้นหนากับ

พื้นหลังนอย หรือมีความสวางไมสมํ่าเสมอทั่วภาพ 

โดยขอบภาพเกิดจากความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึง่ไปยงัอีกจดุหนึง่ ดังนัน้ถาหาก

ความเขมแสงมีคาความแตกตางมากจะทาํใหขอบภาพมีความชัดเจน ในทางตรงขามถาหากมีคาความ

แตกตางนอยขอบภาพจะไมชัดเจน  

ซึ่งการหาขอบภาพแบงออกเปน 2 ประเภทคือ 

2.4.1 การหาขอบภาพโดยใชอนุพนัธอันดับหนึง่ (Gradient Method) 

2.4.2 การหาขอบภาพโดยใชอนุพนัธอันดับสอง (Laplacian Method) 
2.4.1 การคนหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับหนึ่ง 
วิธีการคนหาขอบภาพโดยใชอนุพนัธอันดับหนึง่ (Gradient Operator:ߘ ) มีหลกัการคือ บริเวณขอบ

ของวัตถุในภาพ (เมื่อ ܲሺݔ, ሻ ฟงกชݕ าพ) จะมีคาเกรเดียนตที่สูง การพจิารณาขนาดของ นัของภ

เกรเดียนต(Gradient Magnitude ( | ܲߘ | ) เปรียบเทยีบกับคาอางอิง (Threshold (ܶ)) ที่กําหนดข้ึน เมื่อคา

ของ | ܲߘ | มีคามากวาคาอางอิง แสดงวาจุดดังกลาวคือขอบของวัตถทุี่ปรากฏในภาพที่จุด ܲሺݔ, ሻ การݕ

คนหาขอบของวัตถุโดยใชอนุพนัธอันดับหนึ่ง เปนวธิีแยกสวนประกอบของภาพและเมื่อความไมตอเนื่องของ

คาพิกเซลบริเวณรอยตอระหวางวัตถุกับพื้นหลังและคาอนพุันธยอยที่ไมตอเนื่องตามทิศทางของเกรเดียนต 

ของแนวแกน ݔ และแกน ݕ กําหนดคาไดตามสมการ 

– ௫Pሺx,yሻ ൌ  Pሺx,yሻߘ  ܲሺݔ െ 1,  ሻ                                             (2-5)ݕ
 

 
,ݔ௬ܲሺߘ   ሻݕ ൌ ܲሺݔ, ሻݕ െ ܲሺݔ, ݕ െ 1ሻ                               (2-6) 

 

                           และ 

ขนาดของเกรเดียนต ของ Pሺx,yሻ กําหนดคาไดจาก 

,ݔሺܲߘ| |ሻݕ ൌ ඥሺߘ௫ܲሺݔ, ሻሻଶݕ െ ሺߘ௬ܲሺݔ,  ሻሻଶ                               (2-7)ݕ

 

 

เพื่อใหงายตอการคํานวณ ประมาณคาขนาดของเกรเดียนต ไดวา  
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,ݔሺܲߘ| |ሻݕ ൌ |ሺߘ௫ܲሺݔ, |ሻሻݕ െ |ሺߘ௬ܲሺݔ,  ሻሻ|                            (2-8)ݕ



การหาขอบภาพโดยใชเกรเดียนตในทางปฏิบัติจะมีลักษณะที่แตกตางกันไป โดยสามารถแบง

ออกเปน 4 วิธ ีคือ 

1.การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

2.การหาขอบภาพโดยวิธีโรเบิรต (Robert Edge Detection) 

3.การหาขอบภาพโดยวิธีเพอรวิต (Prewitt Edge Detection) 

4.การหาขอบภาพโดยวิธีแคนน ี(Canny Edge Detection) 

 
2.4.2 การคนหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับสอง 
การคนหาขอบโดยใชอนพุนัธอันดับสอง เปรียบไดกับการหาอนุพนัธอันดับสองของภาพ 

เพื่อใหไดขอบของภาพ โดยภาพที่ผานการหาอนพุนัธอันดับสอง(Laplacian Operator( ߘଶܲ)) บริเวณที่เปน

สวนขอบจะเดนชัดข้ึน การประมาณคาของ ߘଶܲ  โดยใช Mask ดังสมการที ่(2-9) และ 

௫ሻܧሺ݇ݏܽܯ ൌ ൥
ܼ௫ଵ ܼ௫ଶ ܼ௫ଷ
ܼ௫ସ ܼ௫ହ ܼ௫଺
ܼ௫଻ ܼ௫଼ ܼ௫ଽ

൩ ൌ ௫  ൌܧ  ൥
െ1     0 1
െ2     0 2
െ1     0 1

൩                     (2-9) 

 สมการที(่2-10) 

 

௬൯ܧ൫݇ݏܽܯ ൌ ቎
ܼ௬ଵ ܼ௬ଶ ܼ௬ଷ
ܼ௬ସ ܼ௬ହ ܼ௬଺
ܼ௬଻ ܼ௬଼ ܼ௬ଽ

቏ ൌ ௬  ൌܧ  ൥
െ1 െ2 െ1
  0     0   0
  1     2   1

൩            (2-10) 

 

ทําให

ของ 2ܲߘ  การหาอนุพนัธอันดับสอง สามารถหาไดจากสมการที่ (2-11) 

ตําแหนงของบริเวณขอบของวัตถุในภาพคือคาจุดผานศูนย (Zero Crossing) 

ଶܲߘ ൌ  డమ௉
డ௫మ ൅  డమ௉

డ௬మ                                                  (2-11) 
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การคนหาขอบภา อนพุันธอันดับสอง เมื่อทํา ߘଶܲ  บริเวณขอบจะมีตําแหนงเดียวกบั พดวย

คาจุดผานศูนยของคาจาก 2ܲߘ   พิจารณาไดจากตําแหนงทีพ่ิกเซลเปลีย่นแปลงจากคาที่เปนบวกเปนคาที่

เปนลบหรือจากคาที่เปนลบไปเปนคาที่เปนบวก  ดังรูป 

 

 
รูปที่ 2-10 ภาพต้ังตน 

 

 
รูปที่ 2-11 อนพุันธอันดับสองของภาพต้ังตน 

 

การหาขอบโดยใชอนุพนัธอันดับสอง ไมสนใจทิศทางของภาพในแนวแกน x และ แกน y 

กําหนดจุดที่คา y เปนจุดผานศูนย วิธีนี้ใชเวลาในการคํานวณมากกวาการคนหาขอบโดยใช 

อนุพนัธอันดับหนึง่ กลาวคือเราสามารถตรวจจับความไมตอเนื่องของพกิเซลในโดเมนรูปภาพ 

ไดโดยใชอนุพนัธของภาพนัน้เอง 
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2.5 การคนหาขอบภาพดวย Canny 
ข้ันตอนการคนหาขอบภาพโดยวิธีของ Canny ประกอบดวย 4 ข้ันตอน 

 

Smoothing with Gaussian  

 

 

 

Gradient Calculation  

 

 

 Non-maxima Suppression 
 

 

 
Thresholding 

 

รูปที่ 2-12 ข้ันตอนการคนหาขอบภาพโดยวิธีของ Canny 

 

เร่ิมตนจากการปรับภาพใหเรียบ (Smoothing) ดวยตัวกรองเกาเซียน (Gaussian Filter) 

 เพื่อกาํจัดสัญญาณรบกวน หลังจากนั้น คํานวณคาขนาด (Magnitude) และทิศทาง (Orientation)  

ของเกรเดียนตโดยใชการหาอนพุันธอันดับหนึง่ ถัดมาจึงนาํคาที่ไดมาคํานวณคาของNon-maxima 

Suppression กับคาขนาดของเกรเดียนต (Gradient Magnitude) เพือ่ทําใหไดขอบที่บางลงและในข้ันตอน

สุดทายใชการกําหนดจุดอางอิงสองระดับ (Double Thresholding Algorithm) เพื่อระบุคาของพกิเซลที่เปน

ขอบและชวยเชื่อมตอขอบ โดยในแตละข้ันตอนมีรายละเอียดดังตอไปนี ้
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2.5.1 การขจัดสัญญาณรบกวน (Smoothing with Gaussian Filter) 
ข้ันตอนแรกการคนหาขอบโดยอัลกอริธึมของ Canny จะตองกําจัดสัญญาณรบกวน (Noise) 

ออกกอน ดวยวิธีการใชตัวกรองเกาเซียนกาํหนดกรอบ (Mask) การกําหนดกรอบขนาดของตัวกรองเกาเซียน 

หากมีขนาดกวางมาก จะมผีลทําใหลดสัญญาณรบกวนไดมาก ถาขนาดกรอบกวางมากเกนิไปมผีลทําให

ขอบยอยๆ ที่เปนสวนรายละเอียดหายไป หรืออาจจะไดบริเวณขอบที่ไมตรงกับรูปภาพ ผลของภาพท่ีผานการ

ปรับภาพใหเรียบดวยตัวกรองเกาเซียนหาไดจากสมการที่ (2-12) 

ܵሺ௜,௝ሻ ൌ ሺ௜,௝,ఙሻܩ ·  ሺ௜,௝ሻ                                              (2-12)ܫ

 

กําหนดให 

                                               ܵ  อ ภาพภายหลังการกรอง ሺ௜,௝ሻ  
                             

  คื

ሺ௜,௝ሻܫ

ือ Gaussian Smoothing Filter 

              คือ

ሺ௜,௝,ఙሻ    คܩ     
 คือ ควบคุมระดับของการ Smoothing        ߪ               

ภาพที่ตองการหาขอบ 

 
2.5.2 การคํานวณคาของเกรเดียนต (Gradient Calculation) 

ข้ันแรกปรับภาพ  ܫሺ௜,௝ሻ  ใหมีความเรียบผล พธที่ไดคือคาของภาพในฟงกชนั ܵሺ݅,݆ሻ ข้ันตอน ลั

ที่สอง การหาคา งเกรเดีย นทิศทางของแกน ݔ และแกน ݕ และกําหนดขนาดของอนพุันธ ขอ นตใ

อันดับหนึ่งของ ܲݔሺ௜,௝ሻและ ܳݕሺ௜,௝ሻตามลําดับดังสมการที่ (2-13) และสมการที ่(2-14) 

ሺ௜,௝ሻݔܲ  ൎ
ܵሺ݅,݆൅1ሻെܵሺ݅,݆ሻ൅ ܵሺ݅൅1,݆൅1ሻെܵሺ݅൅1,݆ሻ

2                                              (2-13) 

 

 

ሺ௜,௝ሻݕܳ ൎ
ܵሺ݅,݆ሻെ ܵሺ݅൅1,݆ሻ ൅ ܵሺ݅,݆൅1ሻ െ ܵሺ݅൅1,݆൅1ሻ

2                                       (2-14) 

นําคา ܲݔሺ݅,݆ሻ  และ ܳݕሺ௜,௝ሻ ที่ผานการหาอนพุันธอันดับหนึง่เมื่อคํานวณการแปลงรูปแบบจาก 

 

ระนาบของระบบพิกัดฉาก (Rectangular Form) ไปเปนระนาบพิกัดเชิงข้ัว (Polar Form) เพื่อหาขนาดและ

ทิศทางของเกรเดียนตแทนคาตามสมการที ่(2-13) และ (2-14)   ไดคาขนาดเกรเดียนต 

ดังนี้คือ   
,ሺ݅ܯ ݆ሻ ൌ  ඥ ௫ܲ

ଶሺ݅, ݆ሻ ൅ ܳ௬
ଶሺ݅, ݆ሻ                                          (2-15) 

 

และทิศทางของเกรเดียนต (Gradient Orientation) เทากับ  
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,ሺ݅ߠ ݆ሻ ൌ ଵି݊ܽݐ  ቀ ௫ܲ
ଶሺ݅, ݆ሻ ൅ ܳ௬

ଶሺ݅, ݆ሻቁ                            (2-16) 



และสามารถหาคามุม θ  ออกมาไดเมื่อแทนคาตัวแปรในฟ ชั่น   งก

ߠ ൌ ,ݔଵሺି݊ܽݐ  ሻ                                                          (2-17)ݕ
 

 
2.5.3 การขจัดคาที่ไมมากที่สุด (Non-maxima Suppression) 
การคนหาขอบภาพดวยวิธกีารของ Canny จุดทีถ่ือเปนเสนขอบของภาพไดนั้นตองเปนจดุที่ให

คาสูงสุดเฉพาะที่และเปนทศิทางเดียวกับเกรเดียนต การคนหาขอบภาพโดยใชอนุพนัธอันดับหนึ่งทําใหได

ขอบที่บางเพยีง 1 พิกเซล ภาพที่ไดหลังการทํา Non-maxima Suppression จะใหคาเปนศูนยในทกุจุดยกเวน

จุดที่เปน local Maxima Point ซึ่งจะยงัคงคาเดิมไว 

 
2.5.4 การกําหนดคาขีดแบง (Thresholding) 
แมวาภาพจะผานการขจัดสัญญาณรบกวนในข้ันตอนแรกแลวก็ตาม(Smoothing with Gaussian 

Filter) ภาพที่ไดอาจยงัมีเสนขอบที่ไมใชขอบที่แทจริงปรากฏอยู อันเนื่องจากสญัญาณรบกวนหรือลักษณะ

ของวัตถุในภาพเปนพืน้ผิวทีม่ีลวดลายหรือมีรายละเอียดภายในมาก ดังนั้นเพื่อลดปญหาดังกลาวจงึไดมีการ

กําหนดคา Threshold ข้ึนมา 2 คาคือ High Threshold (T1) และ Low Threshold (T2) โดยพกิเซลทีม่ีคา

มากกวา T1 จะถูกปรับเปน ‘1’ (เปนพิกเซลที่เปนขอบ) แตถานอยกวา T2 จะถูกปรับเปน ‘0’ สวนคาที่อยู

ระหวางคา Threshold ทั้งสอง การปรับเปนคา ‘0’ หรือ ‘1’ นั้นข้ึนอยูกบัพิกเซลที่อยูรอบขาง หากพบวาพิกเซล

ที่อยูรอบขางของพิกเซลที่เปนขอบ (ขอบคา > T1) มีคามากกวา T2 แลว จะปรับคาพิกเซลดังกลาวใหมีคา

เปน’1’ และถือเปนสมาชิกหนึง่ในภาพขอบดวยเชนกนั ดังนั้นการทํา Threshold จะทาํใหภาพท่ีมีขอบหนา

หรือบางนัน้เอง 
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2.6 กระบวนการรูปรางลักษณะ (Morphology Processing) 
ในทีน่ี้จะอธิบายเฉพาะการทํากระบวนการรูปรางลักษณะสําหรับขอมูลภาพแบบขาวดํา 

การทาํกระบวนการรูปรางลักษณะจะคลายกับการทํา Convolution ซึง่จะตองใช Mask Coefficient 

แตในการกระทํานี้จะเรียก Mask Coefficient ใหมวา Structure Element การทํากระบวนการรูปรางลักษณะ

มีไดหลายแบบดวยกนั ตัวอยางเชน การขยายพกิเซล (Dilation) การลดขนาดพิกเซล (Erosion) การทํา

รูปภาพในพื้นที่วางใหเปดกวางมากข้ึน (Opening) และการทาํรูปภาพในพืน้ทีว่างใหปดมากข้ึน (Closing) 

การขยายหรือลดพิกเซล และการทํารูปภาพใหเปดมากข้ึนหรือปดมากข้ึน จะข้ึนอยูกบั Structure Element 

 
2.6.1 การขยายขนาดขอมูลภาพ (Dilation) 
การขยายขนาดเปนการขยายขนาดของวัตถุในภาพ การขยายพิกเซลที่สวางใหใหญข้ึน สําหรับ

รูปภาพแบบขาวดํา หรือ Gray Scale เพือ่จุดประสงคบางประการ เชนเพื่อปดรูเล็กๆในวัตถุ หรือใชเพื่อชวย

ใหวัตถุ 2 วัตถุที่ไมมีสมาชิกรวมกนัแตอยูใกลกนัสามารถเช่ือมตอกนัได เปนตน การขยายขนาดทําไดโดยวาง

สมาชิกโครงสราง (Structure Element) ลงบนภาพแลวเล่ือนสมาชกิโครงสราง มีข้ันตอนดังนี ้

1.ถาจุดศูนยกลางของสมาชิกโครงสรางตรงกับคา ‘0’ ในภาพไมตองดําเนินกานใด และใหเล่ือน

สมาชิกโครงสรางไปยังจุดภาพถัดไป 

2.ถาจุดศูนยกลางของสมาชิกโครงสรางตรงกับคา ‘1’ ในภาพใหดําเนนิการดวยตัวดําเนนิการทาง

ตรรกะออร (Or) ระหวางภาพกับสมาชิกโครงสราง 

 
2.6.2 การกรอนขอมูลภาพ (Erosion) 
การกรอนเปนการดําเนินการเชนเดียวกับการขยายขนาด แตใหลักษณะตรงกันขาม คือจะลดขนาด

ของพิกเซลที่สวางลง การกรอนจะลดขนาดของวัตถุใหเล็กลง แสดงดังรูปที ่ 2-13(d) ข้ันตอนการประมวลผล

ทําเชนเดียวกบัการขยายขนาด แตดําเนนิการตางกันดังนี ้

1.ถาจุดศูนยกลางของสมาชิกโครงสรางตรงกับคา ‘0’ ในภาพไมตองดําเนินกานใด และใหเล่ือน

สมาชิกโครงสรางไปยังจุดภาพถัดไป 

2.ถาจุดศูนยกลางของสมาชิกโครงสรางตรงกับคา ‘1’ ในภาพใหพจิารณาวาถามีจดุภาพคา ‘1’ ใน

สมาชิกโครงสรางเลยออกมาจากวัตถุซึง่มคีา ‘1’ ในภาพใหเปล่ียนคา ‘1’ ณ ตําแหนงทีเ่ปนจุดศูนยกลางใน

ภาพเปนคา ‘0’ 
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เมื่อพิจารณารูปที่ 2-13(c) แสดงภาพหลังจากากรขยายขนาดรูปที่ 2-13(a) ดวยสมาชิกโครงสรางดังรูปที่          

2-13(b) จะเหน็ไดวาวัตถุในภาพซ่ึงมีคา ‘1’มีการขยายขนาดเพิ่มข้ึน 

 

 

         

1 1 1 1 1 1 1  

   1 1 1 1  

   1 1 1 1  

  1 1 1 1 1  

   1 1 1 1  

  1 1     

        

 

 
1 1 1 

1 1 1 

1 1 1 

 

 

 

 

 

 

     (a)ขอมูลภาพวัตถุตนแบบ                                             (b) สมาชิกโครงสราง 

 
        

        

    1 1   

    1 1   

    1 1   

        

        

        

1 1 1 1 1 1 1 1 

1 1 1 1 1 1 1 1 

1 1 1 1 1 1 1 1 

 1 1 1 1 1 1 1 

 1 1 1 1 1 1 1 

 1 1 1 1 1 1 1 

 1 1 1 1 1 1 1 

 1 1 1 1    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                            (c) การขยายขนาดขอมูลภาพ                                      (d) การกรอนขอมูลภาพ 

 

รูปที่ 2-13 แสดงตัวอยางการขยายขนาดขอมูล และการกรอนขอมูลภาพ 
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2.6.3 การทําภาพในพื้นทีว่างใหเปดมากขึน้ (Opening) 
รูปแบบการทาํนี้คือ จะทาํกระบวนการกรอนขอมูลภาพ (Erosion) กอนจากนัน้จึงทาํกระบวนการ 

การขยายขนาดขอมูลภาพ (Dilation) ผลลัพธจากการทาํภาพในพืน้ทีว่างใหเปดมากข้ึน (Opening) จะทําให

พิกเซลของภาพจะถูกเปดออกมากข้ึน 

 
2.6.4 การทําภาพในพื้นทีว่างใหปดมากขึ้น (Closing) 
รูปแบบการทาํนี้คือจะทํากระบวนการขยายขนาดขอมูลภาพ(Dilation) กอนจากนัน้จงึทาํ

กระบวนการกรอนขอมูลภาพ (Erosion) ผลลัพธจากการทําภาพในพื้นที่วางใหปดมากข้ึน (Closing) จะทําให

พิกเซลของภาพจะถูกปดเช่ือมตอกันมากข้ึน 

 

 
(a) ขอมูลภาพวัตถุตนแบบ 

        
(b) การกรอนขอมูลภาพ                                     (c) การขยายขนาดขอมูลภาพ 

 
                         (d)การทําภาพในพืน้ทีว่างใหเปดมากข้ึน              (e)การทาํภาพในพื้นที่วางใหเปดมากข้ึน 

 

รูปที่ 2-14 แสดงตัวอยางเปรียบเทียบการขยายขนาดขอมูล การกรอนขอมูลภาพ การทาํภาพในพื้นที่วางให

เปด/ปด มากขึ้น 
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2.7 The Freeman chain code 
The Freeman chain code คือกระบวนการแสดงทิศทางที่ตอเช่ือมถงึกนัของเสนขอบ (จุดที่มาเรียง

ตอเนื่องกนัเกดิเปนขอบ) ทีแ่สดงถึงรูปรางของวัตถุในภาพโดยใชตัวเลข การหาทิศทางจาก Freeman chain 

code ใหหาทศิทางทวนเข็มนาฬิกา 

ในการหา Freeman chain code จะใช Mask 8 neighbors ซึ่งมีคาดังนี ้

 

ตําแหนง X แสดงตําแหนงจดุที่อยูปจจุบนั 

ซึ่งกอนที่จะทาํ Chain Code ของ Contour ใด ๆ จะตองทําการหาขอบของภาพกอน (Edge 

Detection) ซึ่งจะใชการหาขอบแบบใดก็ได เชน Robert, Prewitt, Canny หลังจากทํา Edge Detection แลว

ใหพิจารณาเฉพาะ pixel ที่เปนขอบเทานัน้ในการทาํ Freeman chain code 

ข้ันตอนการทาํ Code Chian 

 

คา Code Chain ที่ได:  34445670007654443 

รูปที่ 2-15 แสดงกระบวนการหา Chain Code และคา Chain Code ที่ได 

 

รูปที่ 2-16 แสดงรูปที่ไดหลังจากการทาํ Code Chain 
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2.8 The Douglas-Peucker algorithm 
The Douglas-Peucker algorithm เปนการประมาณลักษณะสวนของเสนดวยจุดอยางงายเพยีงไมกี่

จุด แตยังคงลักษณะของรูปรางเอาไวใหใกลเคียงของเดิม 

ข้ันตอนการทาํงานของอัลกอริทึม 

1.ใหลําดับของเวกเตอรที่มาตอกันเปนดังรูปที่ 2-17(a) 

2.ประมาณสวนของขอบอันแรกที่จะใชเปนเวกเตอรในการทดสอบตอไปอยางหยาบๆดวยการ

ลากเสนจากจดุเร่ิมตนของเวกเตอรรูปที่ 2-17(a) ไปยังจดุสุดทายของเวกเตอรดังรูปที่ 2-17(b) กําหนดใหเสน

นี้เปน ℮ 

3. จากนั้นจะทําการหาสวนที่มีระยะหางทีม่าต้ังฉากกับเสน ℮ ที่มีคามากกวาคาทีก่ําหนดไวมาก

ที่สุด กําหนดให ε เปนระดับของคาระยะหางทีย่อมรับได (Tolerance)   เพื่อทาํการประมาณเสน ℮ ใหมโดย

การลากเสนเพิ่มไปยังตรงจดุที่มีคาสูงที่สุดนั้น ทาํอยางนี้ไปเร่ือยๆ จนกระทั้งแนวเสนทีม่าต้ังฉากมีคาภายใต

คาที่กาํหนดไว จึงไดดังรูปที2่-17(f) 

 
(a)                                               (b)                                   (c) 

 

 

 

 
 (d)                                             (e)                                                (f)  

 

รูปที่2-17 แสดงกระบวนการทํางานของ The Douglas-Peucker algorithms 
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2.9 การหาจุด (point detection) 
การหาจุดคือกระบวนการคนหาจุดที่สนใจ  ซึ่งจุดที่เราสนใจคือจุดในรูปภาพสิ่งซ่ึงโดยท่ัวไป จะมี

ลักษณะพเิศษดังตอไปนี้ 

1. จุดที่มีความชดัเจน ความคมชัด  

2. จุดที่มีตําแหนงของระยะหางที่ชัดเจน ในรูปภาพ 

3. จุดที่มีความเสถียร ยากตอการเปล่ียนแปลงเมื่อเกิดส่ิงรบกวน ทั้งจากสภาพแวดลอมภายในและ

ภายนอก รวมถึงการเสียรูปของจุดที่เกิดจากการปรับเปลี่ยนรูปภาพตามเทคนิคตางๆ (การหมนุ

รูปภาพ การเปล่ียนแปลงสเกล) การเปล่ียนความความเขมของแสง จุดที่เราสนใจเมือ่นํามา

คํานวณควรมคีวามนาเชื่อถอืสูง 

4. นอกจากนีห้ากมีการเปล่ียนแปลงสเกลของรูปภาพ ตองสามารถระบุตําแหนงของจุดจริงๆ ใน

รูปภาพได 

แนวคิดเกี่ยวกบัจุดที่สนใจมแีนวคิดพืน้ฐานมาจากการคนหามุม(corner detection) การคนหามุม

ถูกนาํมาใชเร่ิมแรกกับการติดตามวัตถุ หรือ การจดจํา ในระบบภาพ 2 มิติ 3 มิติ อยางไรก็ตามในทางปฏิบัติ 

ในการคนหามมุอยางเจาะจงนัน้ทาํไดยากสําหรับบริเวณภายในรูปภาพที่มีระดับของการเปล่ียนแปลงของ

ทิศทางสูง แนวคิดเกี่ยวกับจุดที่สนใจจงึเปล่ียนไปเปนบริเวณพืน้ทีท่ี่สนใจแทน  ซึ่งรูจกัในรูปแบบสัญญาณ

ของวัตถุ ผลลัพธที่ไดเปนข้ันตอนของการคนหากลุมของพิกเซล(blob detection)  

ในการนําไปประยุกตใชงานตางๆ การคนหามุมและการคนหากลุมของพิกเซลยงัมีความเลื่อมลํ้ากนั

อยู  ในปจจุบนัโปรแกรมหลักเกี่ยวกับจุดทีส่นใจจะเปนจดุของสัญญาณหรือพื้นที่ของสัญญาณในโดเมน

รูปภาพ  ซึ่งเปนประโยชนในการนาํไปตัดสินการจับคูรูปภาพหรือภาพเหมือน และการจดจําวัตถุแบบพื้นฐาน 

ความหลากหลายของชนิดการคนหามุมและการคนหากลุมของพกิเซลเปนประโยชนอยางมากใน

การนาํไปประยุกตใชงานจริง การเลือกใชข้ึนอยูกับจุดประสงคในการนําไปใชงานซึง่จะเปนส่ิงพิสูจนวาวธิีการ

ไหนจะเปนประโยชนมากวา 
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2.9.1 การหามุม (corner detection) 
มุมคือจุดตัดของ 2 ขอบ หรืออีกนิยามหนึง่คือ จุดซึ่งเกิดจากขอบทีม่ีทศิทางแตกตางกัน 2 ขอบมาตัด

กันภายในบริเวณเดียวกัน จดุที่เราสนใจจะเปนจุดที่อยูในภาพซ่ึงสามารถระบุตําแหนงไดชัดเจนและสามารถ

คนหาไดงาย หรืออีกในหนึง่คือ จุดที่เราสนใจก็คือมุม แตก็สามารถเปนอยางอ่ืนได เชน จุดเด่ียวๆภายใน

บริเวณที่มีความเขมของแสงมากหรือนอย ปลายของเสนตรง จุดบนเสนโคงที่ซึง่ความโคงมากสุด 

ในทางปฏิบัติ วิธกีารหามุมโดยสวนมากจะใชการเพื่อหาจุดที่สนใจมากกวาการหามุมอยางเจาะจง 

เพราะผลที่ไดจากการหามุมทําใหเราสามารถวิเคราะหเพื่อหาจุดที่สนใจไดซึ่งเปนจดุของมุมจริงๆ 

แตนาเสียดายที่ “มุม” “จุดทีส่นใจ” ถูกนาํมาใชสลับกนัหรือแทนกันไดจึงทาํใหมองไมเห็นถึงความ

แตกตางในการนํามาใชมากนัก โดยเฉพาะอยางยิง่กรณีการหากลุมของพิกเซลซึ่งอางถึงโอเปอรเรเตอรของ

จุดที่สนใจ บางคร้ังมีการเขาใจผิดวาเปนการหามุม 

การหามุมโดยทั่วไปไมสามารถทําไดงายนกัและตองอาศัยความเช่ียวชาญ เพ่ือปองกันผลกระทบ

ของขอผิดพลาดที่จะเกิดข้ึน ลักษณะของการหามุมบอยคร้ังตองอาศัยความสามารถในการตรวจสอบมุม

เดียวกนัในรูปภาพตางกนัหลายๆ ภาพ ซึง่คลายกนัแตไมใชมุมเดียวกนั เชน การหมุนภาพ การปรับแตงความ

แตกตางของแสง การเปล่ียนรูปราง ในการตรวจสอบมุมนั้นจะตองใชความสัมพนัธทีเ่กิดข้ึนซึ่งคํานวณไดยาก

มากและซับซอน  ซึ่งสามารถใชวิธีการของ The Harris Corner Detector เขามาชวย 

 
 2.9.1.1 การหามุมดวยวธิ ีHarris ( The Harris Corner Detector ) 
การหามุมดวยวิธ ีHarris เปนวิธทีี่ไดรับความนิยมในการนาํมาใชหาจุดที่สนใจ เนื่องมาจากคาของ

สเกล, สัญญาณรบกวน, การหมุน, การแปรปรวนของแสง ไมเปล่ียน การหามุมดวยวธิี Harris อาศัยฟงกชนั

ความสัมพันธอัตโนมัตภิายในของสัญญาณซ่ึงสามารถวัดไดจากการเปล่ียนแปลงภายในของสัญญาณกับ

การเล่ือนโดยทิศทางที่แตกตางก อย วธิ ีH ัฒนาโดย Moravec นัเล็กน arris พ

ใหการเปล่ียนแปลง ሺ∆ݔ, ,ݔሻ และจุดሺݕ∆ ሻ ฟงกชันความสัมพนัธอัตโนมัติกําหนดคาไดตามݕ

สมการที ่(2-24) 

 
    

ܿሺݔ, ሻݕ ൌ ∑ ሾܫሺݔ௜, ௜ݕ െ ௜ݔሺܫ ൅ ,ݔ∆ ௜ݕ ൅ ሻሿଶݕ∆
௪                       (2-18) ሻ

 
ที่ ܫሺ. , . ሻ  แสดงฟงกชันของรูปภาพ และ ሺx୧, y୧ሻ คือจุดของหนาตางเกาเซียน ܹ มีจุดศูนยกลางที่ 

ሺݔ,  ሻݕ
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สมการการประมาณการเปล่ียนแปลงของภาพ 

௜ݔሺܫ ൅ ሻݕ ൎ , ,௜ݔ௫ሺܫ௜ሻ൅ሾݕ ,௜ݔ௬ሺܫ௜ሻݕ ௜ሻሿݕ ቂ∆௫
∆௬ቃ           (2-19) 

 

,ݔ∆ ௜ݕ ൅ ∆ ௜ݔሺܫ  

 
ที่ ܫ௫ሺ. , . ሻ และ ܫ௬ሺ. , . ሻ แทนดวย x และ y ตามลําดับ  
แทนสมการที ่(2-25) ลงในสมการที ่(2-24) 

 

      ܿሺݔ, ሻݕ  ൌ   ෍ሾܫሺݔ , ݕ ሻ െ ݔሺܫ ൅ ,ݔ∆ ݕ ൅ ሻሿଶ ௜ݕ∆ ௜ ௜ ௜
௪

                    ൌ    ෍ሺܫሺݔ , ݕ ሻ െ ݔሺܫ , ݕ ሻ െ ሾ ݔ , ,௜ݔ௬ሺܫ௜ሻݕ ௜ሻሿݕ ൤
ݔ∆
൨ሻଶ ௜ݕ∆ ௜ ௜ ௜ ௫ሺܫ ௜

௪

                    ൌ    ෍ሺെሾܫ ሺݔ , ݕ ሻܫ ሺݔ , ݕ ሻ
ݔ∆

൨ሻଶ ௫ ௜ ௜ ௬ ௜ ௜ ሿ ൤∆ݕ
௪

                   ൌ    ෍ሺሾܫ௫ሺݔ , ௬ܫ௜ሻݕ ௜ ൤
ݔ∆ ଶ

௪

 ௜ ሺݔ௜, ݕ ሻሿ ൨ሻݕ∆

ൌ  ሾ∆ݕ∆ݔሿ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ۍ ෍ሺܫ௫ሺݔ௜, ௜ሻሻଶݕ

௪

෍ ,௜ݔ௫ሺܫ ,௜ݔ௬ሺܫ௜ሻݕ ௜ሻݕ
௪

           ෍ ,௜ݔ௫ሺܫ ,௜ݔ௬ሺܫ௜ሻݕ ௜ሻݕ ෍ሺܫ௬ሺݔ௜, ௜ሻሻଶݕ

௪ ے
ۑ
ۑ
ۑ
ې

൤
ݔ∆
 ൨ݕ∆

௪
 

                    ൌ  ሾ∆ݕ∆ݔሿܥሺݔ, ሻݕ ቂ∆௫
∆௬ቃ                                                                                       (2-20) 

ที่เ ร  ܥሺݔ, ሻ วัดความเขมของบรݕ เคียง 

 

มต ิกซ ิเวณใกล

ให ߣଵ , ߣ  เป คาเจาะจงของเมตริกซ ܥሺݔ, ሻ คาเจาะจงซ่ึงจะคงที ่แบงเปน 3 กรณี ଶݕ น

1.ถาทั้ง  ߣଵ , ଶมีคานอย    ฟงกชนัความสัมพนัธอัตโนมัตภิายในจะเปนแบบราบ (เชน การߣ

เปล่ียนแปลงเพียงเล็กนอยของ   ܿ ሺݔ, ሻ ในทิศทางใดๆ) พืน้ที่ของหนาตางรูปภาพสามารถประมาณไดดวยݕ

คาคงที่ของความเขม 

2.ถาคาเจาะจงหนึ่งมากวาคาเจาะจงอีกคาหนึ่ง ฟงกชนัความสัมพันธอัตโนมัติภายในจะเปนแบบ

แนวสัน นอกจากนัน้การเปล่ียนแปลงในทศิทางหนึ่ง (ตามแนวสัน) จะเปนสาเหตุใหเกิดการเปล่ียนแปลง

เพียงเล็กนอยใน ܿሺݔ,  ሻ และมีความหมายในการเปล่ียนแปลงทิศทางแบบโอโทโกนอล (orthogonalݕ

direction) ซึ่งเปนวธิีการที่ใชในการตัดสินขอบ 

3.ถาคาเจาะจงมีคาสูงทัง้คู ฟงกชันความสัมพันธอัตโนมัติภายในจะเปนแบบยอดแหลม ดังนัน้การ

เปล่ียนแปลงในทิศทางใดๆ จะสงผลในการเพิ่มความสําคัญซึ่งก็คือการชี้บอกมุม 
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2.10 OpenCV (Open Source Computer Vision Library) 
OpenCV (Open Source Computer Vision Library)  เปนไลบารีสําหรับใชงานเร่ืองการ

ประมวลผลภาพ (image processing) ทีพ่ัฒนาที่ดวยโปรแกรมภาษา C,C++ และมี Data structureและ 

Function การทํางานฐานทีต่องใชเกี่ยวกบั Image Processing ซึ่งสามารถโหลดมาใชงานไดฟรี เพราะทาง 

Intel ที่เปนผูพฒันาและเปดใหสามารถนาํไปใชงานตาม License แบบ BSD Lisense โดย OpenCV ไมได

เปนโปรแกรม แตเปนชุดของคําส่ังเทานั้น เวลาใชงานก็ตองเขียนโปรแกรมไปเรียกคําส่ังพวกนี้อีกที ซึง่ผูใช

สามารถนําโปรแกรมไปพัฒนาตอได 
 

2.11 ประเภทของปายทะเบียนและรูปแบบอักษร 
ปายทะเบียนรถยนตสวนบุคคลในประเทศไทยมีที่มีอยูในปจจุบนันัน้ม ี2 ประเภท คือ ปายทะเบียน

แบบเกา (สังเกตไดจากมีตัวเลขนําหนาหนึง่ตัว แลวตามดวยตัวอักษรภาษาไทย 1 ตัว) และปายทะเบียนแบบ

ใหม (จะนําหนาดวยอักษรภาษาไทย 2 ตัว) โดยทั้ง 2 แบบนี้จะมีความแตกตางในรูปแบบ (Front) ของ

ตัวอักษร ดังนัน้ในโครงงานนี้จะใชฐานขอมูลเปนปายทะเบียนแบบใหม 
 

                             

    รูปที ่2-18 ปายทะเบียนรถยนตแบบเกา       รูปที ่2-19 ปายทะเบียนรถยนตแบบใหม 
 

 

 

รูปที่ 2-20แสดงการเปรียบเทียบระหวางตัวเลขปายทะเบียนรถยนตแบบเกา (ดานซาย) 

กับปายทะเบียนรถยนตแบบใหม(ดานขวา)
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บทท่ี 3 รายละเอียดการทํางาน 

ในบทนี้จะกลาวถงึรายละเอียดการทาํงานของโครงงานการตรวจหาแผนปายทะเบียนรถยนตและทํา

การติดตาม (Tracking) แผนปายทะเบียนรถยนต โดยการประยกุตใชการประมวลผลภาพดิจิตอลมาจัดการ

กับแผนปายทะเบียนรถยนต โปรแกรมที่ใชในการทํางานคือ Microsoft Visual C++ 2005 และ OpenCV 

Version 1.0 ซึ่งในการดําเนินการจะแบงการทาํงานออกเปน 5 สวนดวยกนัคือ 

 3.1 การระบหุาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากภาพน่ิง 

3.2 การตรวจสอบความเอียงของปายทะเบียนรถยนต 

3.3 การตัดแยกตัวอักษรของปายทะเบียนรถยนต  

การระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากกลองวงจรปด 3.4 

3.5 การระบหุาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากกลองแบบ realtime  
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ข้ันตอนการแปลงภาพเปน Gray 

    ขอมูลภาพเริ่มตน 

ข้ันตอนการหาขอบภาพดวย

วิธีการของ Canny 

ข้ันตอนการปรับปรุงภาพดวย

วิธีการ Closing 

ข้ันตอนการหาโครงรางของรูปส่ีเหล่ียม 
 

ข้ันตอนการปรับรูปภาพ 

ข้ันตอนการประมาณสวนของรูป

ส่ีเหล่ียมดวยจุด 

ข้ันตอนการตัดแยกตัวอักษร 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-1 ข้ันตอนการทํางานในการประมาณสวนกรอบปายทะเบียนรถยนตและการตัดแยกตัวอักษร 
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3.1 การระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากภาพนิ่ง 
การดําเนินงานเร่ิมตนจากการศึกษาหาความรูเกี่ยวกับเร่ืองDigital Image Processingและศึกษา

ฟงกชันการทาํงานตางๆของโปรแกรม OpenCV Version 1.0 เพื่อชวยในการเขียนโปรแกรมที่ใชในการ

วิเคราะหภาพและปรับปรุงภาพใหสามารถทํางานตามทีต่องการไดโดยมีข้ันตอนการทํางานดังนี ้

3.1.1 นํารูปภาพที่มีสวนประกอบของแผนปายทะเบียนรถยนต ที่ไดจากภาพถายจากกลองซึ่งเปน

ภาพนิง่ มาทําการแปลงใหเปนภาพแบบ Gray Scale ซึ่งจะไดผลลัพธออกมาดังรูปที ่3-2 

                            

รูปที่ 3-2 แสดงการนําภาพนิง่มาทําการแปลงใหเปนภาพแบบ Gray Scale 

3.1.2 นํารูปภาพแบบ Gray Scale ทีไดมาทาํการหาสวนของบริเวณที่เปนขอบดวยวิธกีารของ 

Canny ซึ่งจากการศึกษาตามรายละเอียดในบทที่ 2 พบวาเปนวธิีที่เหมาะสมในการนํามาใชงาน เพราะ

สามารถหาขอบภาพไดชัดเจน ทําใหไดภาพที่มีรายละเอียดที่ดีในการนําไปใชงานตอไป โดยกําหนดให

สามารถปรับระดับของคา Threshold ไดเพื่อทาํใหหาสวนที่เปนขอบไดเหมาะสมมากยิ่งข้ึน ซึง่จะไดดังรูปที ่

3-3 

                             

รูปที่ 3-3 แสดงการนําภาพแบบ Gray Scale มาหาขอบดวยวิธกีารของ canny 
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เนื่องจากภาพของขอบที่ไดจากวธิีการของ Canny นัน้ยังไมสมบูรณมากพอคือ ลักษณะของเสนของ

ขอบทีไดยังไมมีความตอเนื่องมากพอ จึงนาํภาพทีไดไปผานกระบวนการ Dilate ซึ่งเปนกระบวนการในการ

ขยายขนาดขอมูลภาพเพื่อวัตถุประสงคบางประการ ดังที่กลาวไวในบทที่ 3 ในทีน่ี้คือตองการปดรูเล็กๆในเสน

ขอบ และชวยเช่ือมตอสวนของเสนขอบใหมีความตอเนื่องกนัมากยิง่ข้ึน ซึง่จะไดลักษณะของขอบที่มีความ

สมบูรณและชัดเจนมากยิง่ข้ึน ดังรูปที ่3-4 

                                

รูปที่ 3-4 แสดงการนําภาพขอบที่หาดวยวธิีการของ canny มาผานกระบวนการ Dilate 

หลังจากนั้นนาํภาพที่ไดไปผานกระบวนการ Erosion ซึ่งเปนกระบวนการในการกัดกรอน เพื่อกําจัด

สวนที่เปนสวนเกนิของบริเวณขอบทิ้ง ซึ่งการกระทําตามลําดับที่ไดกลาวมานี ้คือการทํากระบวนการ Dilate 

กอนแลวจึงทาํกระบวนการ Erosion ตามเปนข้ันตอนหนึง่ของวธิีการทาํภาพในพืน้ทีว่างใหปดมากข้ึน 

(Closing) ผลลัพธที่ไดจะทาํใหพิกเซลของภาพจะถูกปดเช่ือมตอกันมากข้ึน 

                     

รูปที่ 3-5 แสดงการนําภาพจากกระบวนการ Dilate มาผานกระบวนการ Erosion 
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3.1.3 เมื่อปรับปรุงสวนของขอบไดตามที่ตองการแลวจึงทาํการหารูปรางลักษณะของขอบโดยจะ

พิจารณาเฉพาะขอบซึ่งมีลักษณะทีม่ีความตอเนื่องกัน (close loop) โดยอาศัยวธิีการของ The Freeman 

chain code ซึ่งเปนกระบวนการแสดงทิศทางที่ตอเช่ือมถึงกนัของเสนขอบ (จุดที่เรียงตอเนื่องกันเกิดเปน

ขอบ) ที่แสดงถึงรูปรางของวัตถุในภาพโดยใชตัวเลข เพือ่ใหไดโครงรางทิศทางของขอบของวัตถุทีเ่ราสนใจซ่ึง

ในข้ันตอนนี้กจ็ะไดขอมูลออกมาอยูในรูปแบบตัวเลขที่แทนโครงรางทศิทางของวัตถนุั้น โดยขอบของวัตถทุี่เรา

สนใจคือขอบที่มีลักษณะใกลเคียงส่ีเหล่ียมเพราะ เนื่องจากลักษณะเดนของปายทะเบียนรถยนตคือมี

ลักษณะเปนส่ีเหล่ียมผืนผา 

3.1.4 เมื่อไดขอบที่มีความตอเนื่องกันแลวโดยแทนในรูปแบบทิศทางที่เปนตัวเลขจึงนาํขอมูลที่ไดไป

พิจารณาตอดวยกระบวนการ The Douglas-Peucker algorithm ซึ่งเปนการประมาณลักษณะสวนของ

เสนตรงดวยจุดอยางงายเพยีงไมกี่จุด แตยังคงลักษณะของรูปเอาไวใหใกลเคียงของเดิม ในข้ันตอนนี้เรากจ็ะ

ไดจํานวนของจุดซึ่งแทนรูปรางที่เรามีอยู  ซึ่งเราคัดเลือกเอาเฉพาะรูปรางที่มีจุด 4 จดุ เทานัน้  เพราะจุด 4  

จุดจะประกอบกันเปนส่ีเหล่ียม จงึทาํใหไดสวนที่เปนส่ีเหล่ียมที่คาดวาจะเปนสวนของแผนปายทะเบียน

รถยนตออกมา ซึ่งคาของจดุทั้ง 4 จุดที่ไดมานีเ้ปนคาจดุในบริเวณมมุของรูปส่ีเหล่ียมดวยเชนกนั 
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3.1.5 ทําการวาดรูปส่ีเหล่ียมที่ไดจากการคนหาเพื่อระบุตําแหนงที่คนหาวาเปนสวนทีใ่ชปายทะเบียน

รถยนตหรือไม ดังรูปที ่3-6 

 

รูปที่ 3-6 แสดงการวาดรูปส่ีเหล่ียมที่ไดจากการคนหา 

 

3.2 การตรวจสอบความเอียงของปายทะเบียนรถยนต 
3.2.1 ข้ันตอนนี้จะทําเมื่อไดคาจุดที่บอกตําแหนงสวนที่เปนขอบซายบน ขอบซายลาง ขอบขวาบน 

ขอบขวาลาง โดยประมาณ จากวธิีการดังตอไปนี้ 

3.2.1.1 ทําการหาคาเฉลีย่ของตําแหนง x ของทั้ง 4 จุดเพื่อทาํการแบงจุดที่อยูทางซายและทางขวา

ของปายทะเบียนออกจากกนั ซึง่จะได 2 จุดที่อยูทางซาย และ 2 จุดที่อยูทางขวา 

3.2.1.2 ทําการหาคาเฉลีย่ของตําแหนง y ของทั้ง 4 จุดเพื่อทาํการแบงจุดที่อยูดานบนและดานลาง

ของปายทะเบียนออกจากกนั ซึง่จากข้ันตอนนี้จะได จุดที่อยูดานซายบน จุดที่อยูดานซายลาง จดุที่อยู

ดานขวาบน จดุที่อยูดานขวาลาง ซึง่เปนตําแหนงของขอบซายบน ขอบซายลาง ขอบขวาบน ขอบขวาลาง 

ของปายทะเบียนนั้นเอง 

 

 

 

 

 

 

 

 
x

Y mean = 115 

y 

(54,108) 

(71,178) 

(247,51) 

(268,123) 

x

X mean = 160 
y 

(54,108) 

(71,178) 

(247,51) 

(268,123) 

รูปที่ 3-7 แสดงการแบงตําแหนงซาย ขวา บน ลาง ของจุดที่ได 
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3.2.2 จากนัน้นําจุดที่หามาไดซึ่งรูตําแหนงแนนอนแลววาเปนสวนใดของปายทะเบียนมาทําการผาน

สูตรสมการเสนตรง ในกรณีที่พบความเอยีงในภาพโปรแกรมจะปรับรูปเพื่อใหกลับมาอยูในแนวตรง ซึ่งก็คือ

การบิดภาพ การบิดภาพจะทําใหบางสวนของภาพหรือภาพทัง้หมดเกิดการบิดเบือนข้ึน ในทีน่ี้เราจะพิจารณา

เพียง 2 แบบคือ การบิดภาพทางแกน X และการบิดภาพทางแกน Y จะทาํใหเกิดการยายจุด (x,y) ไปยังจุด 

(x’,y’) โดยใชสมการเสนตรงเขามาชวยในการบิดภาพ 

 
࢟ᇱ ൌ ܡ૚܉ ൅ ܠ૚܊ ൅   ૚ࢉ

࢞ᇱ ൌ ܡ૛܉ ൅ ܠ૛܊ ൅ ૛             (3-1)ࢉ

 

 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

รูปที่3-8 แสดงตัวอยางการบดิภาพ 

 

 จากนัน้จึงทําการตัดปายทะเบียนที่ไดปรับใหอยูในแนวตรงสวนนั้นออกมาพรอมทัง้ปรับขนาดของ

ปายทะเบียนใหมีความเหมาะสมในการนาํไปใชงานตอไปโดยปรับขนาดเปน 320x240  

 

                         

รูปที่ 3-9 แสดงภาพที่ไดหลังการบิดภาพ 

 

ሺݔଵ, ଵሻݕ
ሺݔଶ, ଶሻݕ

ሺݔଷ, ଷሻݕ
ሺݔସ, ସሻݕ

 ݔ

ݕ
กอนบิดภาพ 

หลังบิดภาพ 
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ᇱ ሻ
)
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ᇱ ሻ

ሺݔଷ
ᇱ , ଷݕ

ᇱ ሻ ሺݔସ
ᇱ , ସݕ
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3.3 การตัดแยกตัวอักษรของปายทะเบียนรถยนต 
3.3.1 การตัดแบงในแนวนอน 

3.3.1.1 ข้ันตอนแรกคือนําภาพที่ไดมาทําการแปลงภาพใหอยูในรูปของBinary ทําไดโดยใชเทคนิค 

Threshold คือการพิจารณาวาจุดในพิกเซลจุดใดควรเปนสีขาว ทีม่ีคาเทากับ 1 หรือจุดใดควรเปนสีดํา ที่มีคา

เทากับ 0 โดยในท่ีนี้สวนทีเ่ปนสีขาวคือพื้นหลังของปายทะเบียนถกูแทนดวย 1 และสวนที่เปนตัวอักษรหรือ

ตัวเลขจะถูกแทนดวย 0  

 

                            
 

รูปที่ 3-10 แสดงการแปลงภาพปายทะเบียนสวนที่ตัดมาไดใหอยูในรูปภาพแบบ Binary  

3.3.1.2 นําภาพปายทะเบียนแบบ Binary ที่ไดมาทําการโปรเจ็คชั่น  

การโปรเจ็คชัน่บนเสนตรง สามารถทําไดโดยการแบงเสนตรงออกเปนชองๆ และหาจํานวนของ

จุดภาพทีม่ีคาเทากับ 1 ซึ่งอยูในแนวต้ังฉากกับเสนตรงในแตละชองนัน้ การโปรเจ็คชั่นเปนการแสดงขอมูล

ของภาพที่มีประโยชนยิ่ง อยางไรก็ตามโปรเจ็คชั่นมีขอเสียอันเนื่องมาจากการเปนขอมูลที่ไมเปนเอกลักษณ

ของภาพ ภาพมากกวาหนึ่งภาพอาจไดผลลัพธในการโปรเจ็คชั่นเหมอืนกนั การทาํโปรเจ็คช่ันในแนวนอนและ

แนวต้ังหาไดอยางงายจากาการนับจํานวนจุดภาพที่มีคาเทากับ 0 ในทิศตามแนวนอนและแนวต้ังของชองแต

ละชองในเสนตรงที่แบงไวตามลําดับดังแสดงไวในรูปที ่2-19 จุดภาพสีดํามีคาเทากบั 0 และจุดภาพสีขาวมี

คาเทากับ 1 

 

Plate Detection in Traffic Control Designed for Video Surveillance System  35 



 
รูปที่3-11 แสดงภาพตัวอยางการโปรเจ็คชั่นในแนวนอนและแนวต้ัง 

 โดยจะทําการโปรเจ็คชั่นในแนวนอนกอน โดยการนับเฉพาะพิกเซลทีม่ีคา 0 คือสีดํา เมื่อไดคา

ทั้งหมดนาํมาพิจารณาจะพบวามีคาที่ติดกันแบงไดเปน 2 กลุม คือ กลุมของสวนหมายเลขทะเบียน และกลุม

ของจังหวัด ซึง่สามารถแยงแยกทัง้ 2 กลุมออกจากกันไดโดยกําหนดคา Threshold ใหเหมาะสมกับภาพ 

 

 

 
          (a)                                        (b)                                               (c) 

ภาพแบบ Binary         การโปรเจ็คชั่นภาพในแนวนอน    ใชคา Threshold เพื่อแบงบริเวณ  

รูปที่ 3-12 แสดงข้ันตอนการแบงบริเวณที่เปนหมายเลขทะเบียนและจังหวัด 
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3.3.1.3 เมื่อใชคา Threshold เพื่อแบงบริเวณจะทําใหสามารถไดบริเวณสวนของหมายเลขทะเบียน

และจังหวัดออกมา ซึ่งในทีน่ีคื้อบริเวณสวนที่เปนแถบสีดําที่มีความตอเนื่องกัน ซึ่งจากรูปที ่3-11 (c) จะ

สังเกตไดวามอียู 2 สวน ทาํการตัดทั้ง 2 สองสวนนี้ออกมาจะไดดังรูปที่ 3-12 

 

                                                
 

(a) หมายเลขทะเบียน                                      (b) จังหวัด 

 

รูปที่ 3-13 แสดงภาพที่ไดจากการตัดบริเวณสวนที่เปนแถบสีดํา  
 
3.3.2 การตัดแบงในแนวต้ัง 

3.3.2.1 ในข้ันตอนนีท้ําเชนเดียวกนักับการตัดแบงตัวในแนวนอนคือวธิีการโปรเจ็คชัน่เหมือนกัน

ตางกนัตรงที่จะทําการโปรเจ็คชั่นในแนวต้ังแทนเพ่ือตัดแบงตัวอักษรแตละตัวออกจากกนั 

 

 
(a) สวนของหมายเลขทะเบียนที่ไดจากการตัดแบงอักษรในแนวนอน                                             

 
(b) การโปรเจค็ชั่นในแนวต้ัง 

 
            (c) ใชคา Threshold เพื่อแบงบริเวณ 

 

รูปที่ 3-14 แสดงข้ันตอนการแบงบริเวณที่เปนหมายเลขทะเบียน 
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3.3.2.2 เชนเดียวกนักับกรณีการตัดแบงตัวในแนวนอน เมื่อใชคา Threshold เพื่อแบงบริเวณจะทํา

ใหสามารถไดบริเวณของตัวอักษรแตละตัวออกมาจากแถบสีดําที่ได เมื่อทําการตัดแบงจะได 

ดังรูปที่ 3-15 

 

 
 

รูปที่ 3-15 แสดงภาพที่ไดจากการตัดบริเวณสวนที่เปนแถบสีดํา  

 

 

3.3.2.3 สวนของจังหวัดก็ใชวิธีการเชนเดียวกัน เมื่อทําการตัดแบงจะไดดังรูปที่ 3-16 

 

 

 
(a) สวนของจังหวดัที่ไดจากการตัดแบงในแนวนอน                                                    

 
(b) การโปรเจ็คชัน่ในแนวต้ัง 
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(c) ใชคา Threshold เพื่อแบงบริเวณ 

 
(d) แสดงภาพที่ไดจากการตัดบริเวณสวนที่เปนแถบสีดํา 

 

รูปที่ 3-16 แสดงภาพที่ไดจากการตัดแบงตัวอักษรในแนวต้ังสวนของจังหวัด  

 

 



ตารางที3่-1 ผลการทดลองการตรวจสอบความเอียงของปายทะเบียนรถยนตและการตัดแยกตัวอักษรของปายทะเบียนรถยนต 

 

การตัดภาพและ 
การประมาณสวนของปาย

ทะเบียนรถยนต 
การตัดแบงในแนวนอน    

การปรับความเอียง 
การตัดแบงในแนวตั้ง 

1 

 
 

 
 

  

2 
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3 

  

 
 

 
 

4 
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5 

 
 

 
 

  

6 
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3.4 การระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากกลองวงจรปด 
ในสวนของข้ันตอนนี้จะเปนการทดสอบกบัภาพจากกลองวงจรปดเพือ่ระบุหาตําแหนงของแผนปาย

ทะเบียนรถยนต  เพื่อทดสอบประสิทธภิาพในการทาํงาน โดยในการทดลองไดนําภาพจากกลองวงจรปด

ประมาณ 40 ภาพมาทาํการทดลองโดยในแตละภาพจะมีสภาวะแวดลอมที่แตกตางกนั  

ซึ่งผลจากการทําลองพบวา สามารถระบุหาตําแหนงของแผนปายทะเบียนรถยนตได 19 ภาพจาก 40 

ภาพ คิดเปน 47.5% สวนภาพที่ไมสามารถระบุหาตําแหนงของแผนปายทะเบียนรถยนตได 21 ภาพจาก 40 

ภาพ คิดเปน 52.5% 

จากผลการทดลองพบวาโปรแกรมที่ไดยงัคงมีประสิทธิภาพในการทาํงานจริงไดดีไมเพียงพอ ยังคงมี

ภาพที่ไมสามารถระบุหาตําแหนงของแผนปายทะเบียนรถยนตได ซึ่งจากการตรวจสอบปญหาที่เกิดข้ึนทําให

พบหลายๆสาเหตุดวยกัน ซึ่งสามารถสรุปเปนสาเหตุใหญดวยกนั 3 ขอคือ 

 

1. ปญหาของลักษณะขอบที่หาไดไมมีความตอเนื่องมากเพียงพอ คือ หากมีพบจุดที่ขาดในสวน

บริเวณที่เปนขอบของแผนปายทะเบียนรถยนต จะทาํใหภาพนัน้ไมสามารถระบุหาตําแหนงของ

แผนปายทะเบียนรถยนตได  

2. ปญหาในสวนของความแตกตางของความเขมสีระหวางแผนปายทะเบียนรถยนตกบัตัวรถยนต
เองที่แตกตางกันไมมากเพียงพอที่จะการแบงแยกทั้ง 2 สวนออกจากกนัได จึงทาํใหลักษณะของ

ขอบที่ไดเกิดการรวมกันทัง้ 2 ตําแหนงจึงทําใหไมสามารถตรวจพบตําแหนงของปายทะเบียน

รถยนตไดเชนเดียวกนั  

3. ปญหาในสวนของคุณภาพของภาพที่นาํมาใชในการทดสอบ ซึ่งมีคุณภาพไมดีเพยีงพอ

เหมือนกับภาพนิง่ทีถ่ายจากกลองถายรูปซึ่งใหคุณภาพและความคมชัดของภาพมาก 

นอกจากนีย้ังคงมีเร่ืองของสภาวะแวดลอมในภาพที่ไมสามารถควบคุมไดเพื่อ เชน เร่ืองของแสง 

เงา ส่ิงกีดขวาง ส่ิงรบกวนซึ่งเกิดข้ึนในภาพ 
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ตารางที3่-2 ตัวอยางผลการทดลองตรวจหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตจากกลองวงจรปด 

ความถูกตอง 
การประมาณสวนของปายทะเบียนรถยนต ภาพปายทะเบียนที่ได 

(หาแผนปายได) 

1 

 

 
 

2 

 

  

3 
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4 

 

 
 

5 

 

 
 

6 

 

 
 

7 
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8 

 

  

9 

 

 
 

10 

 

 
 

11 
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12 

 

 
 

13 

 

 
 

14 

 

 
 

15 
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3.5 การระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากกลองแบบ real time  
ในสวนของข้ันตอนนี้จะเปนการทดสอบกบัภาพจากกลองแบบ real time เพื่อระบุหาตําแหนงของ

แผนปายทะเบียนรถยนต  เพื่อทดสอบประสิทธิภาพในการทํางาน โดยในการทดลองไดรับภาพจากกลอง

โดยตรงมาประมวลผลแบบตอเนื่อง เมื่อเจอสวนที่เปนทะเบียนรถยนตแลวจะทาํการแสดงผลลัพธที่ไดพรอม

ทั้งทําการตัดตัวอักษรทัง้ในแนวนอนและแนวต้ังไดเปนตัวอักษรแตละตัวแยกออกมากแลวเก็บเอาไว 

 ซึ่งในการทําสอบไดทําการทดลองโดยจําลองแผนปายทะเบียนรถยนตของจริงเปรียบเทียบกับพืน้

หลังของแผนปายในแตละสี เพื่อทดสอบหาความแตกตางทีเ่กิดข้ึน  

 

 
 

 
 

รูปที่ 3-17 แสดงภาพปายทะเบียนตัวอักษรสีดําหลังพืน้สีขาวบนฉากสีตางๆ 

 

 

 
 

  
 

รูปที่ 3-18 แสดงภาพปายทะเบียนตัวอักษรสีเขียวหลังพื้นสีขาวบนฉากสีตางๆ 
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รูปที่ 3-19 แสดงภาพปายทะเบียนตัวอักษรสีดําหลังพืน้สีเหลืองบนฉากสีตางๆ 

 

ซึ่งผลจากการทําลองพบวา สามารถระบุหาตําแหนงของแผนปายทะเบียนรถยนตไดดีพอสมควรใน

ระยะใกล สวนในเร่ืองของการตัดแบงตัวอักษรพบวาสามารถตัดแบงตัวอักษรไดตามที่ตองการ แตในบาง

กรณีในสวนของจังหวัดไมสามารถตัดแบงตัวอักษรไดเนือ่งจากภาพมขีนาดเล็กและไมชัดมากเพียงพอที่จะทํา

การตัดแบงได 
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3.5.1 การนําโปรแกรมระบุหาตําแหนงแผนปายทะเบียนรถยนตโดยใชภาพจากกลองแบบ real time 

มาประยกุตกบัระบบ 

เปนการนาํเอาสวนของโปรแกรมมาทาํการรวมกับระบบ(VsScanner) เพื่อนาํไปทดสอบใชงาน โดยมี

การสราง user interface เพื่อใหใชงานไดงานย่ิงข้ึน  

 

 

 

 
รูปที่ 3-20 แสดงภาพเม่ือนําโปรแกรมมาทําการรวมกับระบบ 
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บทท่ี 4 สรุปผลและขอเสนอแนะ 

ในบทนี้จะกลาวถงึสรุปผลการทําโครงงานในระยะเวลาที่ผานมาในการการตรวจหาแผนปาย

ทะเบียนรถยนต รวมถงึขอเสนอแนะเพื่อเปนแนวทางในการพัฒนาโครงงานตอไปในอนาคต 

4.1 สรุปผล 
จากการดําเนนิการการตรวจหาแผนปายทะเบียนรถยนตในระยะเวลาที่ผานมาพบวาสามารถทําการ

ตรวจหาสวนทีเ่ปนแผนปายทะเบียนรถยนตได แตผลที่ไดยังไมดีมากเพียงพอเพราะจากผลการทดลองกับ

รูปภาพหลายรูปทําใหพบวายังคงมีหลายภาพท่ีไมสามารถตรวจหาสวนของแผนปายทะเบียนรถยนตได  ยงัมี

จุดที่ตองปรับปรุงและทําการพัฒนาตอไป เนื่องจากยังมีบางสวนที่ไมสมบูรณ  ซึง่ในข้ันนี้ไดทาํการวิเคราะห

ปญหาที่เกิดข้ึน รวมถึงขอจํากัดตางๆ เชน ส่ิงแวดลอมโดยรวมของภาพ ความมืด ความสวางของภาพ    

เพื่อหาจุดบกพรองในการทาํงานเพื่อนาํไปแกไขตอไป รวมถงึในสวนของการตัดแบงตัวอักษรทีย่ังไมสามารถ

ตัดแบงตัวอักษรในสวนของตัวจังหวัดไดดีพอ ซึง่ในทางปฏิบัติถือเปนส่ิงสําคัญในการออกแบบใหสามารถใช

งานไดจริง ซึง่ตองออกแบบใหครอบคลุมถึงขอจํากัดปญหาและสภาวะแวดลอมตางๆทีเ่กิดข้ึนกบัภาพ เพื่อให

สามารถทํางานไดอยางถูกตองและแมนยาํ จึงจะทาํใหการปรับปรุงโปรแกรมมีความสมบูรณมากยิง่ข้ึน  ซึง่

เปนแนวทางทีจ่ะตองพฒันาตอไปในอนาคต 

4.2 ขอเสนอแนะ 
ส่ิงที่จะตองดําเนินการหลังจากนี้คือการพฒันาปรับปรุงโปรแกรมที่มีอยูใหมีประสิทธิภาพมาก          

ยิ่งข้ึน เพื่อลดขอบกพรองตางๆทีเ่กิดข้ึน พัฒนาใหสามารถใชงานไดจริงกับภาพตอเนื่องจากกลองวีโอวงจร

ปดอยางมีประสิทธิภาพที่ดีกวานี ้
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ภาคผนวก 
 
ขั้นตอนการติดต้ัง Visual Studio 2005 
 

1.ใสแผน CD/DVD ชุดติดต้ังจะแสดงไดอะล็อก Visual Studio 2005 Startup ข้ึนมา ใหคลิกที่ 

Install Visual Studio 2005 

 
 

2.รอสักครู ชุดติดต้ังจะโหลดไฟลที่จําเปนเขามาในเคร่ืองคอมพิวเตอร เมื่อโหลดเรียบรอยแลวใหคลิก

ปุม Next 
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3.คลิกที่เคร่ืองหมายเพื่อยอมรับการติดต้ัง จากนัน้กรอก Product Key กรอกช่ือ กดปุม Next 

 
4.จากนั้นชุดติดต้ังจะใหเลือกรูปแบบการติดต้ัง ในทีน่ี้ใหเลือกแบบ Default คลิกปุม Next 

 
5.รอสักครูชุดติดต้ังจะติดต้ังไฟลตางๆลงในเคร่ืองพรอมทําการปรับแตงการทํางานใหเขากับ Visual 

Studio 2005 เมื่อติดต้ังเรียบรอยใหคลิก Next 
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6.จากนั้นชุดการติดต้ังจะบังคับให Restart เคร่ือง โดยคลิก Restart 

 
7.เมื่อบูตเคร่ืองข้ึนมาใหเราใสแผนติดต้ังเขาไปอีกคร้ังเพือ่ติดต้ังเอกสารสําคัญรวมทัง้ Help โดยให

เราเลือกที ่Install Product Document 

 
8.จะปรากฏไดอะล็อก  MSDN Library for Visual Studio 2005 – Setup Wizard ข้ึนมาใหคลิก 

Next 
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9.คลิกตัวเลือกเพื่อยอมรับการติดต้ัง คลิกปุม Next 

 
10.กรอกช่ือของเราและช่ือบริษัท คลิกปุม Next 

 
11.จากนั้นชุดติดต้ังจะใหเลือกรูปแบบการติดต้ัง ในทีน่ีใ้หเลือก Full คลิกปุม Next 
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12.ระบุโฟลเดอรที่เราจะติดต้ังเอกสารตางๆเหลานัน้ลงไปโดยเราสามารถเลือกติดต้ังที่ใดก็ได คลิก

ปุม Next 

 
13.คลิกปุม Next เพื่อเร่ิมการติดต้ัง 

       
14.รอสักครูโปรแกรมจะติดต้ังไฟลตางๆ ลงในเคร่ืองคอมพิวเตอร 
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15.เมื่อติดต้ังเสร็จแลวใหคลิกปุม Finish 

 
16.หากตองการรุนลาสุด หรือ Service Pack ใหเลือกที ่Check For Service Releases 

 
17.เสร็จส้ินกระบวนการติดต้ัง 
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วิธี Install OpenCV ใหใชงานกับ Visual C++ 2005 
 

1.เปดไฟล OpenCV_1.0 เพือ่ setup 

 
2. คล๊ิก Next 

 

3.เลือก I accept the agreement แลว Next 
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4.กด Next 

 
5.กด Next 

 

6.คลิกถูกแลวกด Next 
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7.คลิก install 

 
8.รอการติดต้ัง 

 

9.กด Finish 

 

Plate Detection in Traffic Control Designed for Video Surveillance System    60 



 

ตอนนี ้Open CV ไดติดต้ังเสร็จเรียบรอยแลว ข้ันตอนตอไปคือ built 

1.เปด Workspace ของ OpenCV ข้ึนมา เลือกใชสําหรับ .NET 2005 

 
2.กด Build Solution หรือ F7 

 
3.รอจน project จะ build เสร็จ 
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4. กําหนดคาให VC++ Directories 

โดยเขาไปที ่Tool->Option->Project and Solutions -> VC++ Directories 

 
 

แลว add directories ตามนี ้

Executable files 

C:\Program Files\OpenCV\bin 

Include files 

C:\Program Files\OpenCV\cv\include 

C:\Program Files\OpenCV\cvaux\include 

C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\cvcam\include 

C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\highgui 

C:\Program Files\OpenCV\cxcore\include 

Libraly file 

C:\Program Files\OpenCV\lib 

C:\Program Files\OpenCV\otherlibs 

C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\cvcam 

C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\highgui 

C:\Program Files\OpenCV\cxcore\includ 

จบการ install Open CV 
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