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บทที่  1 

บทนํา 

1.1 ความเป็นมาและความสาํคัญของปัญหา 
ประเทศไทยมีการพฒันาเทคโนโลยีด้านการสํารวจอย่างต่อเน่ืองตัง้แต่อดีตจนถึงปัจจบุนั

โดยใช้เคร่ืองมือท่ีหลากหลาย เช่น กล้องรังวดั  GPS ภาพถ่ายทางอากาศ ภาพถ่ายวีดีโอ เป็นต้น 

การเก็บข้อมลูด้วยภาพถ่ายทางอากาศมีการพฒันาและประยกุต์ใช้ร่วมกบักล้องวีดีโอช่วยในการ

สํารวจระยะไกล ตวัอย่างระบบการบนัทึกดงักล่าวท่ีมีใช้ในประเทศไทย ได้แก่ การไฟฟ้าฝ่ายผลิต 

มีการจดัหาและติดตัง้ระบบตรวจแนวสายสง่ไฟฟ้าแรงสงูด้วยเฮลิคอปเตอร์ร่วมกบัเทคโนโลยีการ

สํารวจด้วยภาพและวีดีโอ เรียกวา่ระบบ Aerial Patrol System (APS)  

 ระบบ APS หรือ Digital Airborne Inspection System ของการไฟฟ้าฝ่ายผลิต (กฟผ.) 

ประกอบด้วยเซ็นเซอร์ 3 ชนิด คือ Infarared Camera, Visible Light Camera และ Still Picture 

Camera ซึง่ติดตัง้อยู่ใน Gyro-stabilized Gimbal พร้อมอปุกรณ์ GPS ส่วนระบบการจดัเก็บ

ข้อมลูเพ่ือใช้ในการประมวลผลหรือสืบค้นในภายหลงัจะใช้เทปแบบ Mini-DV ภาพถ่ายท่ีได้แตล่ะ

ครัง้จะเก็บบนัทึกในรูปแบบของเทปบนัทึกข้อมลูเป็นหลกั(อิทธิ ตริสิริสตัยวงศ์และคณะ, 2551)  

ระบบ APS เป็นการสํารวจด้วยระยะไกลแขนงหนึ่ง โดยวิธีการบินตรวจสายส่งไฟฟ้าแรงสงูด้วย

เฮลคิอปเตอร์ของการไฟฟ้า ซึง่จะให้ข้อมลูภาพถ่ายวีดีโอท่ีมีรายละเอียดสงูกว่าภาพถ่ายดาวเทียม 

จึงสามารถบ่งชีไ้ด้ชดัเจนว่าสิ่งท่ีปรากฏบนพืน้ดินคืออะไรขณะท่ีทําการบนัทึกข้อมลูผู้ปฏิบตัิงาน

สามารถควบคมุและเฝ้าตรวจดไูด้ในเวลาจริง รวมทัง้สามารถประมวลผลขัน้ต้นเพ่ือนําไปใช้งาน

เพ่ือตรวจสอบสิ่งกีดขวางหรือบดบงับริเวณเสาไฟฟ้าแรงสูงต่อไป หนึ่งในข้อมูลของระบบนีคื้อ

ข้อมลูจากภาพถ่ายวีดีโอมีรายละเอียด เวลา วนั เดือน ปี และค่าพิกดัภมูิศาสตร์ของประเทศไทย 

กฟผ. มีการพฒันาระบบสารสนเทศภมูิศาสตร์ซึง่มีเคร่ืองมือเรียกดขู้อมลูท่ีได้จากการบินตรวจแนว

เสาส่งไฟฟ้าแรงสงูเป็นระบบค้นคืนผ่านเว็บไซต์ โดยใช้ข้อมลูพิกดับริเวณแนวเสาส่งไฟฟ้าแรงสงู

เพ่ือเรียกดบูริเวณพืน้ท่ีๆสนใจ โดยระบบได้ออกแบบฐานข้อมลูเพ่ือรองรับค่าท่ีวดัได้จากระบบ 

APS ประกอบด้วยคา่เวลา วนั เดือน ปี และคา่พิกดัภมูิศาสตร์  

ข้อมูลในการเช่ือมโยงข้อมลูภาพวีดีโอของระบบ APS เข้าสู่ระบบฐานข้อมลู ใช้จาก 

ไฟล์ข้อมลูพิกดัตําแหน่งจากอปุกรณ์ GPS ซึง่สามารถนํามาเป็นตวัเช่ือมโยงตําแหน่งกบัเวลาขณะ

บนัทึกภาพ ทําให้สามารถระบพุิกดัของภาพวีดีโอแตล่ะเฟรม  อย่างไรก็ตามกระบวนการดงักล่าว

ต้องใช้เจ้าหน้าท่ีในการประมวลผลและและนําเข้าข้อมลูสูร่ะบบฐานข้อมลูด้วยตนเอง ผู้ปฏิบตัิงาน

ต้องทําขัน้ตอนในการแยกแยะตวัเลขหรืออกัษรของไฟล์วีดีโอด้วยการอ่านค่าด้วยสายตาและยงั

ต้องทําการจดบนัทึกด้วยมือ ซึ่งระบบ APS ของ กฟผ.ไม่มีโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีสามารถสกัด
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ข้อมลูท่ีประทบั(Stamp)บนไฟล์วีดีโอและนําเข้าข้อมลูสูฐ่านข้อมลูอย่างอตัโนมตัิ ซึง่ถ้าเป็นระบบ

อตัโนมัติขัน้ตอนเหล่านีจ้ะถูกแยกแยะด้วยการประมวลผลด้วยระบบคอมพิวเตอร์ และจัดเก็บ

ข้อมูลจากไฟล์วีดีโอเข้าสู่ระบบฐานข้อมูลได้ในทันทีซึ่งการเก็บข้อมูลภาพวีดีโอจากระบบ APS  

บนัทกึข้อมลู เวลา วนั เดือน ปี และคา่พิกดัดงัรูปท่ี 1.1 

 

 
 

รูปท่ี 1.1 ข้อมลูไฟล์วีดีโอท่ีแสดง เวลาและคา่พิกดั 

 

 จากปัญหาการนําเข้าข้อมลู APS เข้าสู่ระบบฐานข้อมลูข้างต้นและแนวคิดท่ีต้องการจะ

สกัดข้อมูลท่ีมีการประทับบนข้อมูลวีดีโอแบบอัตโนมัติจึงเป็นท่ีมาของงานวิจัยนีท่ี้ในการท่ีจะ

พฒันาโปรแกรมท่ีสามารถรับรู้และแปลความหมายของตวัอกัษรหรือตวัเลขเพ่ือจัดเก็บข้อมูลท่ี

นําเข้าจากระบบ APS โดยการทดลองครัง้นีจ้ะใช้โปรแกรม Matlab สําหรับพฒันาเคร่ืองมือ เพ่ือ

สกดัข้อมลูจากภาพวีดีโอและนําเข้าสู่ฐานข้อมลู GIS โดยการดึงค่าข้อมลูท่ีประทบับนไฟล์วีดีโอ

และแปลความหมายของตัวเลขหรืออักษรท่ีประทับอยู่บนข้อมูลแต่ละเฟรมท่ีกําหนดขึน้ การ

พฒันาเคร่ืองมือเพ่ือดงึข้อมลูบนแต่ละเฟรมของข้อมลูวีดีโอดงักล่าวมาเข้าสู่ระบบฐานข้อมลูด้วย

การประมวลผลของระบบคอมพิวเตอร์จะสามารถลดขัน้ตอนของผู้ ปฏิบัติงานและเพิ่มความ

ถกูต้องในเร่ืองของตําแหน่งของการถ่ายภาพท่ีแสดงบนข้อมลูวีดีโอ และจดัทําเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืน

ข้อมูลเพ่ือใช้ตรวจสอบข้อมูลท่ีได้นําเข้าสู่ระบบฐานข้อมูล โดยโครงสร้างการจัดเก็บจะยึดตาม

แบบจากระบบค้นคืนข้อมลูของเว็บไซต์ของ  กฟผ.  โดยรูปท่ี 1.2 แสดงการเปรียบเทียบระหว่าง

ระบบการทํางานระหวา่งระบบเดมิและระบบใหม ่  
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ระบบเดิม 

ระบบใหม่ 

VIDEO

VIDEOFile 

GIS Database 

GIS Database 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1.2 การเปรียบเทียบระหวา่งระบบเดมิและระบบใหม ่

1.2 วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
1.2.1 ศกึษาวิธีการและประยกุต์ใช้เทคนิค Optical Character Recognition (OCR) ใน

การสกดัข้อมลูภาพถ่ายวีดีโอ 

 1.2.2 พฒันาโปรแกรมด้วย Matlab เพ่ือสกดัข้อมลูจากวีดีโอเพ่ือนําเข้าสูฐ่านข้อมลู GIS 

 1.2.3 พฒันาโปรแกรมเพ่ือใช้ค้นคืนข้อมลูวีดีโอจากระบบฐานข้อมลู GIS 

1.3 ขอบเขตของการวิจัย 
1.3.1 ข้อมลูท่ีใช้ในการศกึษาวิจยั 

 ข้อมูลวีดีโอจากระบบส่งเพิ่มสมรรถนะเฮลิคอปเตอร์ของ กฟผ.ในการบินตรวจสายส่ง

ไฟฟ้าแรงสงูด้วยอปุกรณ์ APS วนัท่ี 13 ก.ค. 2550 (13 Jul 2007) และวนัท่ี 12 มิ.ย .2551 (12 

Jun 2008) กฟผ.  

1.3.2 เคร่ืองมือและภาษาท่ีนํามาใช้ในการพฒันา 

- โปรแกรม Matlab (MATLAB R2008) เป็นหลกัและโปรแกรมอ่ืนๆ  

- โปรแกรมการจดัการฐานข้อมลู PostgreSQL 

1.3.3 เง่ือนไขข้อมลูท่ีใช้ตรวจสอบ  

 ใช้คา่ข้อมลูเท่าท่ีมีตามข้อมลูวีดีโอท่ีทดสอบ 
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1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1.4.1 สามารถประยกุต์ใช้เทคนิค OCR ในการสกดัข้อมลูจากภาพวีดีโอ   
1.4.2 โปรแกรมต้นแบบท่ีสามารถประมวลผลและจดัเก็บข้อมลูเวลา วนั เดือน ปี และค่า

พิกดั 

1.4.3 โปรแกรมต้นแบบเพ่ือค้นคืนข้อมลูวีดีโอจากฐานข้อมลูท่ีจดัสร้างขึน้ 

1.5 วิธีดาํเนินการวิจัย 
1.5.1 วางแผนขัน้ตอนการทํางานและความเป็นไปได้ 

1.5.2 ศกึษาเทคนิคงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

1.5.3 เตรียมข้อมลูท่ีใช้สําหรับการทดลอง 

1.5.3.1 ข้อมลูภาพถ่ายวีดีโอของการไฟฟ้าฝ่ายผลติจากระบบ APS 

1.5.4 เตรียมการจดัสร้างโปรแกรมเพ่ือสกดัข้อมลูจากภาพถ่ายวีดีโอ 

 1.5.4.1  ทดลองขัน้ตอนการประมวลผลและการนําเข้าข้อมลูภาพถ่ายวีดีโอ 

 1.5.4.2  จดัสร้างเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูเพ่ือใช้แยกสว่นข้อมลูออกจากภาพ 

1.5.5 พฒันาเคร่ืองมือเพ่ือจดัเก็บข้อมลูจากระบบ APS เข้าสูฐ่านข้อมลู PostgreSQL 

 1.5.5.1  พฒันาเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนและแก้ไขโปรแกรม 

1.5.6 วิเคราะห์ขีดความสามารถของเคร่ืองมือให้ได้มาซึง่ตวัอกัษรและตวัเลข และเวลา

ท่ีใช้ในการประมวลผลของคอมพิวเตอร์ท่ีใช้สําหรับจดัเก็บและแสดงผลข้อมลูจาก

โปรแกรมท่ีผู้จดัทําได้พฒันาขึน้ 

1.5.7 สรุปผลและจดัทํารายงาน 
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บทที่  2 

แนวคดิและงานวจิัยที่เก่ียวข้อง 

 

2.1 แนวคดิเก่ียวกับข้อมูลภาพและการประมวลผล  
 โดยทัว่ไปแล้วภาพท่ีนํามาใช้ในการประมวลผลภาพดิจิตอลนัน้แบ่งออกเป็นสองประเภท

หลกั ๆ (ดนพุล จนัทร์ทรง, 2552) คือ  

 1) ภาพเคลื่อนไหว ก็คือภาพน่ิงท่ีแสดงต่อเน่ืองกนัโดยจะต้องใช้รูปภาพอย่างน้อย 24 

รูปตอ่หนึง่วินาที เน่ืองจากสายตาของคนเราเม่ือนําภาพน่ิงมาฉายตดิตอ่กนัมากกวา่ 24 รูปตอ่หนึง่

วินาที แล้วก็จะมองว่าภาพนัน้เป็นภาพเคล่ือนไหว โดยแยกไม่ออกเน่ืองจากมีความเร็วมากเกินไป 

แต่หากนําภาพน่ิงมาฉายติดต่อกันน้อยกว่า 24 รูปต่อหนึ่งวินาทีแล้ว จะมองเห็นว่าภาพนัน้ไม่

ตอ่เน่ือง 

 2) ภาพน่ิง ภาพท่ีนํามาใช้ในประมวลผลในคอมพิวเตอร์นัน้ ถ้าในระบบ RGB จะใช้

ความเข้มแสงสีแดง เขียว และนํา้เงิน ความหมายของภาพน่ิงก็คือมีอยู่เพียงภาพเดียว ภาพน่ิงท่ี

นํามาใช้ก็มีอยูห่ลาย Format เช่น .bmp หรือ .jpg เป็นต้น สว่นใหญ่จะเป็น .bmp เพราะไมต้่องมา

ถอดรหสัก่อน เน่ืองจากภาพท่ีเป็น .jpg นัน้มีการบีบอดัภาพให้มีขนาดเล็ก ดงันัน้หากจะนํามาใช้ก็

ต้องคลายข้อมลูออกมาก่อนท่ีจะนําภาพไปประมวลผลตอ่ไป 

เน่ืองจากข้อมลูท่ีใช้เป็นไฟล์วีดีโอท่ีได้จากระบบ APS ซึง่เป็นภาพเคล่ือนไหวจึงต้องทํา

การแปลงภาพเคลื่อนไหวให้เป็นภาพน่ิงแล้วจึงสามารถนําภาพไปประมวลผลเบือ้งต้นได้ภาพท่ีได้

คือ Digital Image เป็นภาพท่ีประกอบขึน้จาก Dots หรือ Pixel เรียกวา่ Bit-map  คือภาพท่ีเก็บอยู่

ในรูปแบบของดิจิตอล ภาพท่ีมองเห็นด้วยสายตาทั่วไปนัน้เป็นภาพในลักษณะสามมิติ ส่วน

ภาพถ่ายหรือภาพท่ีแสดงบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์เป็นการแปลงภาพจากสามมิต ิมาเป็นภาพสองมิต ิ

โดยการแปลงสญัญาณไฟฟ้าในรูปแบบอนาล็อก (John C. R.,1994) อย่างเช่น ในกล้องวิดีโอจะมี 

เซนเซอร์ภายในกล้องจะทําการสแกนหรือวดัผลรวมความเข้มแสงท่ีจดุต่าง ๆ ไปตามแนวสแกนท่ี

เรียกว่า Raster Scan โดยลกัษณะการสแกนจะมีทิศทางโดยเร่ิมจากบนลงลา่งและจากซ้ายไป

ขวา ภาพท่ีได้จากการสแกนจะเป็นภาพแบบตอ่เน่ือง (Continuous) ด้วยความเร็วทัว่ไปท่ี 24 ภาพ

ตอ่วินาที เช่นเดียวกนันีใ้นเคร่ืองรับภาพวิดีโอก็จะรับภาพท่ีได้มาจากเคร่ืองถ่ายวิดีโอ และแสดงผล

โดยเร่ิมจากบนลงล่างและจากซ้ายไปขวาเช่นเดียวกนั แต่ภาพท่ีได้มาจากระบบอนาล็อกนัน้ยงั

เป็นภาพแบบต่อเน่ือง ท่ียงัไม่สามารถนํามาใช้ในการประมวลผลได้ ต้องมาทําการแปลงให้เป็น

ภาพเชิงตวัเลขเสียก่อนโดยแปลงจากภาพเคลื่อนไหวให้เป็นภาพน่ิง 
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2.2 แนวคดิเก่ียวกับ Optical Character Recognition (OCR) 

โอซีอาร์เป็นการรู้จํารูปแบบตัวอักษร  ซึ่งเป็นงานวิจัยในสาขาการรู้จํารูปแบบ

(Pattern Recognition) เป็นเทคโนโลยีท่ีช่วยให้ระบบคอมพิวเตอร์สามารถระบุรูปแบบได้อย่าง

ถกูต้อง การจบัคูแ่ผ่นแบบ (Template Matching) พืน้ฐานของเทคนิคคือ ภาพลกัษณ์ตวัอกัษรจะ

ถกูกราดตรวจ (Scan) ด้วยตวัตรวจจบัลําแสง (Photo detector) ผ่านแผ่นแบบ (Template) ซึง่มี

ลําแสงยิงผ่าน และเม่ือผ่านแผ่นแบบท่ีจบัคู่ได้ดีกับภาพลกัษณ์ตวัอกัษร ตวัตรวจจบัลําแสงก็จะ

รู้จําภาพลกัษณ์ตวัอกัษรได้ (Jesse H., 2005) 

2.2.1 ประเภทของโอซีอาร์       

  โอซีอาร์สามารถแบง่ได้เป็น 2 ประเภท (ธวชัชยั หยแูก้ว, 2551) ได้ดงันี ้ 

 1) การรู้จําตวัอกัษรแบบออนไลน์ (On-line Character Recognition) วิธีการ

นําเข้าข้อมลูของกลุม่นี ้ได้มาจากดิจิไทเซอร์ หรือปากกาอิเล็กทรอนิกส์ ท่ีใช้กบัเคร่ืองคอมพิวเตอร์

มือถือ สว่นการวิเคราะห์ตวัอกัษร จะทําในขณะท่ีมีการลากเส้น เพ่ือเขียนตวัอกัษร (ออนไลน์) ถ้า

จะเทียบความยากง่าย กบัการรู้จําลายมือเขียนแบบออฟไลน์ กลุม่นีจ้ะง่ายกว่า เพราะจะได้ข้อมลู

เพิ่มเติมเก่ียวกบัทิศทาง และลําดบัการลากเส้นมาช่วยด้วย โอซีอาร์กลุม่นีม้กัมาพร้อมกบัอปุกรณ์

การเขียน ท่ีมีการกําหนดพืน้ท่ีให้นําเข้าข้อมลู โดยสว่นใหญ่มกัต้องเขียนทีละตวัอกัษร โดยมีรหสั

พิเศษเพ่ือใช้ในการเขียนตวัอกัษรแตล่ะตวั ความก้าวหน้าของเทคโนโลยีโอซีอาร์ มีผลเป็นอย่าง

มากตอ่การเจริญเติบโตของธุรกิจในวงการเคร่ืองคอมพิวเตอร์มือถือ ท่ีเป็นคอมพิวเตอร์ขนาดเล็ก 

ซึง่ต้องอาศยัการใสนํ่าเข้าจากปากกาอิเลก็ทรอนิกส์แทนคีย์บอร์ด 

 2) การรู้จําตวัอกัษรแบบออฟไลน์ (Off-line Character Recognition) ซึง่สามารถ

แยกย่อยเป็นตวัอกัษรโดด (Single Character) เช่น การรู้จําตวัพิมพ์แบบฟอนต์เฉพาะ (Printed 

Fixed-Font Character Recognition) การรู้จําลายมือเขียนแบบตวัโดด (Isolated Handprint 

Character Recognition (ICR) เป็นต้น และการรู้จําลายมือแบบเขียนต่อเน่ือง (Script 

Recognition) โดยโครงสร้างประเภทของโอซีอาร์แสดงดงัแผนผงัรูปท่ี 2.1 
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รูปท่ี 2.1 แผนผงัประเภทของโอซีอาร์ (ธวชัชยั หยแูก้ว, 2551) 

 

  ข้อมลูระบบ APS ท่ีจะใช้ในการทดลองจดัอยู่ในกลุ่มประเภทการรู้จําตวัพิมพ์

แบบฟอนต์เฉพาะ (Printed Fixed-Font Character Recognition) เป็นกลุม่ของโปรแกรมท่ีใช้ได้

กบัตวัอกัษรประเภทตวัพิมพ์ท่ีมีการกําหนดกลุ่มของ ฟอนต์ ซึง่ถือว่าอยู่ในระดบัง่ายท่ีสดุในด้าน

การพฒันาเทคนิคในการทํางานของโปรแกรม (ABDELWAHAB Z., 2005) 

2.2.2 โครงสร้างระบบโอซีอาร์ 

  โครงสร้างของระบบโอซีอาร์โดยทัว่ไปประกอบด้วยการทํางานหลกั 3 ขัน้ตอนใน

แตล่ะขัน้ตอนประกอบด้วยรายละเอียดดงัรูปท่ี 2.2  

 

 

 

รูปท่ี 2.2 โครงสร้างระบบโอซีอาร์ (ธวชัชยั หยแูก้ว, 2551) 
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         1)  ขบวนการประมวลผลขัน้ต้น (Pre-Processing)    

  ในการทํางานของโปรแกรมโอซีอาร์นัน้ ก่อนท่ีโปรแกรมจะสามารถบอกได้ว่า

รูปภาพท่ีส่งเข้าไปประกอบด้วยตวัอกัษรอะไรบ้าง จําเป็นจะต้องผ่านขัน้ตอนท่ีสําคญัหลายขัน้ 

ขัน้ตอนดงักล่าวนีม้กัถูกเรียกรวมกันว่า กระบวนการประมวลผลขัน้ต้น ซึ่งเป็นขัน้ตอนในการ

ปรับแต่งและจดัเตรียมข้อมลูให้เหมาะสมกบัขัน้ตอนการรู้จําตอ่ไป ขัน้ตอนเหลา่นีมี้ความสําคญั

ตอ่ประสิทธิภาพโดยรวมของระบบ เพราะหากมีความผิดพลาดเกิดขึน้ในสว่นนี ้ ก็จะสง่ผลกระทบ

ไปยงัสว่นถดัไปของระบบด้วย ขัน้ตอนการประมวลผลเบือ้งต้นในโปรแกรมโอซีอาร์ท่ีสําคญั ได้แก่ 

• การกรองข้อมลูแทรกซ้อน (Noise Filtering) มีจดุประสงค์เพ่ือลดทอนสว่น

ของรูปภาพท่ีเป็นสิ่งแปลกปลอมอนัไม่พงึประสงค์ออกไป โดยข้อมลูแทรกซ้อนท่ีเกิดขึน้สว่นใหญ่

มกัจะมาจากคณุภาพของเอกสารต้นฉบบัท่ีนํามาทําการอ่าน ซึง่เป็นต้นเหตสํุาคญัท่ีทําให้ความ

ถกูต้องของโปรแกรมลดลง จงึจําเป็นท่ีจะต้องจดัการกบัสว่นเกินเหลา่นีอ้อกไปให้ได้มากท่ีสดุเท่าท่ี

จะเป็นไปได้ แตย่งัไม่มีวิธีการใดท่ีรับรองได้ว่าสามารถจดัการกบัข้อมลูแทรกซ้อนได้ โดยสมบรูณ์ 

ดงันัน้สว่นการรู้จําของโอซีอาร์ก็จะต้องมีความทนทานตอ่การแทรกซ้อนเหลา่นีไ้ด้พอสมควร 

• การปรับแต่งข้อมลู (Normalization) เป็นการปรับภาพตวัอกัษรให้อยู่ใน

รูปแบบท่ีระบบต้องการเพ่ือนําไปใช้ในขัน้ต่อไป ตวัอย่างการปรับแต่งข้อมลูในโปรแกรมโอซีอาร์

ทัว่ๆ ไป อาทิเช่น การปรับขนาดรูปตวัอกัษร, การปรับตวัอกัษรท่ีเอียงให้ตรง, เม่ือได้ภาพ RGB 

มาแล้วต้องทําการแปลงภาพให้เป็น Gray Scale เพ่ือลดปริมาณข้อมลูภายในภาพเพ่ือให้การ

ประมวลผลง่ายขึน้โดยระดบัเทา (Gray Level) เป็นค่าซึ่งระบคุวามสว่างหรือความเข้ม ซึ่งมีค่า

ตัง้แต ่0-255 (0 คือระดบัมืด 255 คือระดบัสว่าง) รวมทัง้พิกดัแนวนอนและแนวตัง้ ซึง่ใช้ระบุ

ตําแหน่งในแถวลําดบัภาพ (Image Array) เป็นต้น 

• การตดัแบ่งพืน้ท่ีใช้งาน(Cropping) เป็นการตดัแยกเอาเฉพาะรูปตวัอกัษร

ออกมาจากภาพ เพ่ือส่งให้ขัน้ตอนการรู้จําในการระบุว่ารูปตวัอกัษรนัน้เป็นรหัสอกัษรอะไร 

หลกัการพอสงัเขปท่ีใช้สําหรับการตดัรูปตวัอกัษรโดยทัว่ไปจะใช้พืน้ท่ีสีขาว (สีพืน้) รอบรูปเป็น

ตวักําหนดขอบเขตในการตดั ในขัน้ตอนนีม้กัจะประสบปัญหาท่ีสง่ผลกระทบตอ่อตัราความถกูต้อง

ของระบบโดยรวมอยู่สองปัญหา ปัญหาแรกคือปัญหาตวัติด เกิดจากรูปของตวัอกัษรตัง้แตส่องตวั

ขึน้ไปมีส่วนท่ีเช่ือมติดกนั ทําให้ไม่สามารถแยกตวัอกัษรออกจากกนัโดยใช้พืน้ท่ีสีขาวรอบๆ ได้ 

จําเป็นต้องหาอลักอริธึมพิเศษมาช่วยในการแยกตวัอกัษรออกจากกนั ส่วนปัญหาท่ีสองในทาง

ตรงกนัข้าม เป็นปัญหาตวัขาดท่ีรูปตวัอกัษรหนึ่งๆ ถกูแยกออกเป็นส่วนๆ ทําให้เวลาตดัตวัอกัษร

จากตวัเดียวจะได้เป็นสองตวั ซึง่ก็ต้องหาวิธีการเฉพาะสําหรับมาจดัการอีกเช่นกนั 
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• การสกดัลกัษณะสําคญั (Feature Extraction) เป็นอีกขบวนการหนึง่ท่ีสําคญั

มาก บางตําราใหญ่จะแยกสว่นนีอ้อกจากการประมวลผลเบือ้งต้น คือจะอยู่ระหว่างขัน้ตอนการ

ประมวลผลเบือ้งต้นกบัขัน้ตอนการรู้จํา การสกดัลกัษณะสําคญัเป็นการดงึเอาโครงสร้างพืน้ฐานท่ี

สําคญัของตวัอกัษรนัน้ออกมา โดยโครงสร้างพืน้ฐานท่ีว่าจะต้องมีการกําหนดไว้ก่อนว่าจะมี

อะไรบ้าง มีการนิยามอย่างไร ตวัอย่างเช่น สําหรับภาษาไทยอาจกําหนดว่าตวัอกัษรภาษาไทย

ทัง้หมดประกอบด้วยโครงสร้างพืน้ฐานคือ เส้นตรง (แนวตัง้/นอน) เส้นเอียง หวั (วงกลม) สว่นโค้ง 

สว่นเว้า จดุแตกก่ิง จดุตดั เป็นต้น เม่ือสามารถแยกเอาองค์ประกอบของตวัอกัษรแตล่ะตวัออกมา

ได้แล้ว จากนัน้จึงนําเสนอรูปภาพของตวัอกัษรนัน้ในรูปแบบของรายการขององค์ประกอบพืน้ฐาน

ตา่งๆ แทน ซึง่จะถกูสง่ตอ่สําหรับขัน้ตอนการรู้จําตอ่ไป  

 2) การรู้จํา (Recognition)       

  ขัน้ตอนนีถื้อเป็นหวัใจของระบบ เพราะเป็นสว่นท่ีจะตดัสินว่ารูปตวัอกัษรท่ีสง่เข้า

ไปเป็นรหสัตวัอกัษรอะไร เช่นเดียวกบัสว่นอ่ืนๆ ท่ีมีวิธีการหลากหลายซึง่นํามาใช้เพ่ือให้ได้ผลการ

ทํางานท่ีดีท่ีสดุ เทคนิคใหม่ๆ ได้ถกูพฒันาขึน้มาอย่างต่อเน่ืองเพ่ือรองรับกบัปัญหาท่ีเกิดจาก

เอกสารท่ีมีความสลบัซบัซ้อนมากขึน้ เทคนิคเหลา่นีอ้อกสามารถแบง่เป็นกลุม่ตามแนวทางหลกัท่ี

ใช้ในการแก้ปัญหาตามทฤษฎี เป็น 4 กลุม่ คือ วิธีทางการเข้าคูรู่ปแบบ (Template Matching) วิธี

ทางสถิติ (Statistical Approach) วิธีการวิเคราะห์ทางโครงสร้าง (Structural Analysis)  วิธีทาง

โครงข่ายประสาทเทียม (Neural Network) (นราพงษ์ อภิรัตน์วรากลุ และ นเรศ เกือ้ปัญญากลู, 

2552)        

 3) ขบวนการประมวลผลขัน้ปลาย (Post-Processing)   

   หลงัจากท่ีผ่านขัน้ตอนการรู้จําแล้ว รูปตวัอกัษรท่ีถูกส่งเข้าไปจะได้ผลลพัธ์

ออกมาเป็นรหสัตวัอกัษร ซึง่ก็ไม่ได้หมายความว่าผลลพัธ์ท่ีได้มาจะถกูต้องทัง้หมดปัจจบุนั ไม่มี

ผลิตภณัฑ์โอซีอาร์ตวัใด ไม่ว่าจะเป็นภาษาใดก็ตามท่ีรับรองความถกูต้อง 100 % ดงันัน้เพ่ือเพิ่ม

ความถกูต้องให้แก่โปรแกรมจงึได้มีการเสริมสว่นการตรวจสอบและแก้ไขข้อความเข้ามา โปรแกรม

สว่นนีม้กัจะทํางานเก่ียวกบัการตรวจสอบความถกูต้องของการสะกดคําและไวยากรณ์ภาษา โดย

มกัจะใช้พจนานุกรมมาช่วยในการตรวจสอบคําผิด ซึ่งอาจแก้ไขให้โดยอัตโนมัติหรือแสดง

เคร่ืองหมายบางอย่างเพ่ือบอกให้ผู้ ใช้ทราบว่าคําดงักลา่วอาจไม่ถกูต้อง ซึง่ผู้ ใช้อาจแก้หรือไม่แก้ก็

ขึน้กับการตดัสินใจของผู้ ใช้เอง นอกเหนือไปจากการตรวจสอบความถูกต้องระดบัคําแล้ว 

โปรแกรมส่วนนีส้ามารถเพิ่มอัตราความถูกต้องให้แก่โปรแกรมได้ โดยเฉพาะในส่วนท่ี

นอกเหนือจากความสามารถของสว่นการรู้จํา 
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2.3 การจับคู่แผ่นแบบ (Template matching) 
 การจบัคู่แผ่นแบบเป็นวิธีการแรกๆ ท่ีมาใช้ในการรู้จําตวัอกัษร หลกัการโดยทัว่ไปคือ 

จะต้องมีรูปแผ่นแบบ (Template) ท่ีสร้างขึน้มาสําหรับอ่านตวัอกัษร โดยมีการกําหนดตําแหน่ง

สําคญัท่ีสามารถใช้แยกแยะความแตกต่างระหว่างตวัอกัษรแต่ละตวั โดยการให้นํารูปภาพท่ี

ต้องการอ่านไปทาบบนแบบเพ่ือวดัความคล้ายคลงึกนัของภาพกบัตวัแบบ จากนัน้ก็ระบุว่าเป็น

รหสัตวัอกัษรอะไร โดยใช้คา่ผ่านระดบัความเข้มแสงหรือวิธีการบางอย่างในการตดัสิน ข้อเสียของ

วิธีการนีคื้อจะค่อนข้างอ่อนไหวต่อข้อมูลแทรกซ้อน ขนาด และการเอียงของตัวอักษร จึง

จําเป็นต้องมีขัน้ตอนการปรับแตง่ข้อมลูท่ีดี  

การจบัคูแ่ผน่แบบ เป็นวิธีการค้นหาตําแหน่งของวตัถท่ีุสนใจในภาพ(Source) หรือเรียกว่า 

Region of Interest (ROI) เป็นการกําหนดพืน้ท่ีบริเวณท่ีสนใจในท่ีนี ้ROI คือ บริเวณตวัเลขเวลา 

วนั เดือน ปี คา่ ละติจดูและลองจิจดูเพ่ือลดเวลาของการประมวลผลลง โดยการเทียบรูปของแผ่น

แบบ (Template) กบัทกุๆบริเวณในภาพท่ีต้องการค้นหาตําแหน่งแสดงดงัรูปท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 ภาพท่ีต้องการค้นหา (Source) และภาพแผน่แบบ (Template) 

การจบัคูแ่ผน่แบบมีขัน้ตอนดงัตอ่ไปนี ้

 - แผ่นแบบจะถูกเล่ือนไปบนทุกพิกเซลของภาพนําเข้าท่ีต้องการ ยกเว้นบริเวณขอบ

โดยรอบของภาพ ซึง่บริเวณขอบท่ียกเว้นนีจ้ะขึน้อยูก่บัขนาดของแผน่แบบ 

- ในขณะท่ีแผ่นแบบวางตวัอยู่บนภาพนําเข้า โดยจะทําการคํานวณหาคา่ความแตกตา่ง

ของค่า Intensity ของทกุๆพิกเซลท่ีอยู่บนแผ่นแบบกบัทกุๆพิกเซลของภาพนําเข้าท่ีอยู่ตําแหน่ง

เดียวกนั 

- เม่ือแผ่นแบบเคล่ือนท่ีไปจนครบทัว่ทัง้ภาพนําเข้าแล้ว และจะทําการหาคา่ต่ําท่ีสดุของ

คา่ความแตกตา่งท่ีคํานวณได้ 

- ตําแหน่งของคา่ต่ําท่ีสดุท่ีหาได้ คือ ตําแหน่งหรือบริเวณในภาพนําเข้าท่ีมีวตัถเุหมือนกบั

ภาพแผน่แบบท่ีใช้ในการค้นหานัน่เอง 

โดยหลกัการของการจบัคูแ่ผนแบบมีหลายชนิดซึง่แตล่ะชนิดขึน้อยูก่บัความเหมาะสมกบั

ข้อมลูท่ีตา่งกนัซึง่มีผลกบัความถกูต้องของงานวิจยัโดยวิธีท่ีง่ายและใช้โดยทัว่ไปมี 3 วิธีคือ Sum 
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of Absolute Differences (SAD), Sum of Squared Differences (SSD) และ Maximum 

Absolute Difference (MaxAD) (Matlab and Simulink, 2010) 

2.3.1 Sum of Absolute Differences (SAD) ผลรวมของความแตกตา่งสมับรูณ์ เป็น

ผลรวมค่าสมับรูณ์ของความแตกต่างระหว่างพิกเซลในภาพต้นฉบบัและพิกเซลท่ีสอดคล้องกนัใน

ภาพแม่แบบ เมทริกซ์นีจ้ะเป็นบรรทดัฐานของภาพท่ีแตกตา่งกนั SAD โดยใช้คา่ท่ีน้อยท่ีสดุในการ

ประมาณตําแหน่งท่ีดีท่ีสุดของแม่แบบในการค้นหารูปภาพ ระยะผลรวมของความแตกต่าง

สมับรูณ์จะกลายเป็นตวัชีว้ดัทัว่ไป 

݀ଵ൫ܫ௝, ܶ൯ ൌ ∑ หܫ௜,௝ െ ௜ܶ,௝ห௡
௜ୀଵ   ..................................... (2.1) 

2.3.2 Sum of Squared Differences (SSD) ผลรวมของความแตกตา่ง Squared เป็น

ผลรวมกําลังสองของความแตกต่างกันแน่นอนระหว่างพิกเซลในภาพต้นฉบับและพิกเซลท่ี

สอดคล้องกนัในภาพแม่แบบ เมทริกซ์นีจ้ะเป็นบรรทดัฐานท่ีสองของความแตกต่างของภาพ SSD 

ตวัชีว้ดัโดยทัว่ไปจะกลายเป็นระยะทาง: 

݀ଶ൫ܫ௝, ܶ൯ ൌ ∑ หܫ௜,௝ െ ௜ܶห௡
௜ୀଵ

ଶ  ..................................... (2.2) 

2.3.3 Maximum Absolute Difference (MaxAD) ความแตกต่างสงูสดุของผลลพัธ์ 

ตวัชีว้ดันีเ้ป็นท่ีรู้จกักนัเป็นระยะทางเมทริกซ์ Uniform โดยใช้จํานวนค่ามากท่ีสดุของค่าสมบูรณ์

ของความต่างระหว่างพิกเซลในภาพต้นฉบบัและพิกเซลท่ีสอดคล้องกันในภาพแม่แบบนีต้วัชีว้ดั

ระยะทางให้กฎเกณฑ์ของภาพแตกตา่ง ระยะทางจะกลายเป็นตวัชีว้ดัทัว่ไป MaxAD : 

݀ஶ൫ܫ௝, ܶ൯ ൌ lim௫՜ஶ ∑ หܫ௜,௝ െ ௜ܶห௡
௜ୀଵ

௣ .................................. (2.3a)   

หรือ 

 ݀ ஶ൫ܫ௝, ܶ൯ ൌ
݊

ݔܽ݉
݅
หܫ௜,௝ െ ௜ܶห

௣   ..................................... (2.3b) 

งานวิจยันีไ้ด้เลือกใช้วิธี SAD ในการจบัคูแ่ผนแบบ (โสภณ ผู้ มีจรรยา, 2553) (ตวัอยา่ง

การจบัคูแ่ผนแบบแสดงการคํานวณอยูใ่นภาคผนวก ก.) เน่ืองจากข้อมลูอยูใ่นท่ีใช้ทดสอบ OCR 

ประเภท Fixed-Front Character Recognition ซึง่ไมมี่การเปล่ียนแปลงการบดิเบือนของลกัษณะ

อกัษรและมมุกล้องมาเก่ียวข้องซึง่เป็นวิธีท่ีไมยุ่ง่ยากและประมวลผลไมซ่บัซ้อนซึง่พอเพียงสําหรับ

งานวิจยันี ้
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2.4 Window Mask 
 เป็นลกัษณะของการเคล่ือนท่ีของแผ่นแบบในการวิเคราะบริเวณจดุท่ีสนใจโดยการกําจดั

สิ่งรบกวนของภาพโดยวิธีการ  Window Mask ช่วยในการประมวลผล ซึง่จะสามารถปรับเปล่ียน

ขนาดได้การปรับเปลี่ยนขนาดของ Window Mask จะทําให้การกําจดัสิ่งรบกวนมีประสิทธิภาพ

มากขึน้ แต่ก็มีผลทําให้สญูเสียความคมชดัของภาพโดยนํามาใช้ในการ Average Filter โดยท่ี 

Average Filter มีวิธีการหาคา่เฉลี่ยท่ีได้จาก Window Mask สามารถหาคา่ได้จากสมการท่ี 3 ซึง่มี

ลกัษณะดงันี ้(ธวชัชยั หยแูก้ว, 2551) 

 
f ( i - 1 , j - 1) f ( i , j - 1) f ( I + 1, j – 1 ) 

f ( i - 1, j ) f ( i , j ) f ( i + 1, j ) 

f ( i - 1, j +1) f ( i , j + 1) f ( i + 1, j + 1) 

 

ตวัอยา่งลกัษณะของ Window Mask ขนาด 3x3 

݃ሺ݅, ݆ሻ ൌ ଵ
௡
∑ ݂ሺi. jሻ௠.௡
௜ୀଵ,௝ୀଵ  ..................................... (2.4) 

 

g ( i ,j ) คือ คา่เฉลี่ยของตําแหน่ง ( i ,j ) ท่ีนํา Window Mask ไปครอบ 

f( i ,j )   คือ ตําแหนง่ท่ีนํา Window Mask ไปครอบ 

M,n  คือ ขนาดของ Window Mask ซึง่มีขนาดเป็น Square Martix 
 
2.5 ฐานข้อมูล PostgreSQL  
 PostgreSQL คือ  ระบบจัดการฐาน ข้อมูล เ ชิ งวัตถุ -สัมพัน ธ์  ( Object-Relational 

DataBase Management System หรือ ORDBMS) โดยสามารถใช้รูปแบบของภาษา SQL ได้

เกือบทัง้หมด และสามารถใช้ Subselects, Transactions, User-defined types และ Functions 

ระบบจดัการฐานข้อมลู ท่ีคิดค้นขึน้มาตัง้แต่ Version แรกๆ และพฒันาปรับปรุงอย่างต่อเน่ือง

จนถึงปัจจปัุน 

โดย PostgreSQL มีชนิดข้อมลูทางเรขาคณิตแทนสองมิติมิติวตัถ ุแสดงดงัตารางท่ี 2.1 

แสดงรูปแบบทางเรขาคณิตท่ีมีอยู่ใน PostgreSQL ชนิดพืน้ฐานท่ีสดุ จดุ เป็นพืน้ฐานสําหรับชนิด

อ่ืน ๆ ทัง้หมด (PostgreSQL, 1996-2011) 
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ตารางท่ี 2.1 ชนิดการเก็บข้อมลู Geometry 

Name Storage Size Representation Description 

point 16 bytes Point on a plane (x,y) 

line 32 bytes 
Infinite line (not fully 

implemented) 
((x1,y1),(x2,y2)) 

lseg 32 bytes Finite line segment ((x1,y1),(x2,y2)) 

box 32 bytes Rectangular box ((x1,y1),(x2,y2)) 

path 16+16n bytes Closed path (similar to polygon) ((x1,y1),...) 

path 16+16n bytes Open path [(x1,y1),...] 

polygon 40+16n bytes Polygon (similar to closed path) ((x1,y1),...) 

circle 24 bytes Circle 
<(x,y),r> (center point and 

radius) 

 

นอกจากการเก็บข้อมลูแบบเรขาคณิตฐานข้อมลู PostgreSQL ยงัสนบัสนนุการเก็บข้อมลู

เวลา Date/Time วนัและเวลาท่ีการป้อนข้อมลูจะยอมรับในเกือบทกุรูปแบบสมเหตสุมผล สําหรับ

รูปแบบบาง วัน เดือน และปีในวันท่ีป้อนข้อมูลการสั่งซือ้จะคลุมเครือ และไม่มีการสนับสนุน

สําหรับการระบคํุาสัง่ไว้ของเขตข้อมลูเหลา่นี ้การตัง้คา่ของพารามิเตอร์ DateStyle เป็น MDY เพ่ือ

เลือกแปลงเดือนวนัปี DMY เพ่ือเลือกแปลงวนัเดือนปี หรือ YMD เพ่ือเลือกการตีความเนือ้ความ

ของปีเดือนวัน  PostgreSQL คือมีความยืดหยุ่นในการจัดการวัน / เวลากว่าต้องใช้ SQL 

มาตรฐานในการป้อนข้อมลู Date/Time สามารถตัง้ค่ารูปแบบผลลพัธ์ชนิดวนั / เวลาหนึ่งตาม

ลกัษณะ ISO 8601, SQL (Ingres), POSTGRES ดัง้เดิม (รูปแบบวนั Unix), หรือภาษาเยอรมนั 

ค่าเร่ิมต้นคือ รูปแบบ ISO (SQL มาตรฐานต้องใช้รูปแบบ ISO 8601 ชนิดวนัและเวลาตาม

มาตรฐาน) 
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2.6 Matlab  
 งานวิจยันีไ้ด้เลือกใช้ Matlab  เน่ืองจากมีเคร่ืองมือท่ีสนับสนุนการทํางานด้วย 

Multimedia และ Image processing และมีเคร่ืองมือเพ่ือช่วยในการเช่ือมตอ่โปรแกรม Matlab 

กบัโปรแกรมภาษาอ่ืน(มนสั สงัวรศิลป์ และ วรรัตน์ ภทัรอมรกลุ, 2543) พฒันาเคร่ืองมือทางด้าน

การประมวลผลข้อมูลด้วยวีดีโอซึ่งแบ่งแยกเป็นสดัส่วนและสามารถเรียนรู้ได้ด้วยตนเอง มีการ

สนบัสนนุเคร่ืองมือในการทํางานด้าน Multimedia อย่างเช่น การนําเข้าภาพถ่ายและวีดีโอ การดู

ข้อมลูเบือ้งต้นวีดีโอ การวิเคราะห์และการเพิ่มคณุภาพ การแปลงข้อมลู การแปลงทางเลขาคณิต 

การดําเนินงานทางสณัฐานวิทยา ตวัอย่างการประยุกต์ใช้ วตัถุและระบบการใช้งาน ระบบการ

ประมวลผลเพ่ือระบุวตัถใุนวีดีโอ การสนบัสนุนวีดีโอและการประมวลผลด้วยสมองกล (Matlab 

Matlab and Simulink, 2010) 

Matlab คือ โปรแกรมคํานวณเชิงตัวเลขท่ีมีสิ่งแวดล้อมในการคํานวณของตัวเอง 

(Numerical Computing Evironment) และมีภาษาเฉพาะตวัในการเขียนโปรแกรมได้ โดย 

Matlab มาจากคํา 2 คํารวมกนั คือ Matrix และ Laboratory ซึง่หมายถึง ห้องปฎิบตักิารเมทริกซ์ 

 การพัฒนาโปรแกรมด้วย Matlab มีความง่ายและรวดเร็ว เพราะมีไลบารีจํานวนมาก

รองรับการทํางานหลายรูปแบบ และด้วยลกัษณะการทํางานเชิงเมทริกซ์ทําให้สามารถจกัการกบั

อาร์เรย์ได้อย่างสะดวกอีกทัง้ รองรับการทํางานกราฟิกรวมถึง GUI ทําให้สะดวกในการป้อนค่า

และแสดงผล นอกจากนัน้ ยงัสามารถติดตอ่กบัฮาร์ดแวร์และโปรแกรมภาษาอ่ืนๆ ได้โดยสามารถ

แบง่ประโยชน์ของ Matlab ออกเป็น 3 ประเภท (ปธิญญา สงวนสตัย์, 2553) ได้แก่ 

1) เป็นโปรแกรมคํานวณ ท่ีรองรับทัง้ เชิงตวัเลข (Numeric) เป็นเคร่ืองมือในการคํานวณ

ธรรมดา หรือใช้งานฟังก์ชนัทางคณิตศาสตร์ชัน้สงูได้และ เชิงสญัลกัษณ์ (Symbolic) สามารถ

คํานวณในเชิงตวัแปรได้ เช่น การอินทิเกรต หรือ การแก้สมการตา่งๆ แบบตดิตวัแปร 

 2) สามารถเขียนโปรแกรมได้สามารถเขียนแบบ Script ซึ่งทํางานในลกัษณะชดุคําสัง่

ต่อเน่ืองหรือเขียนเป็น ฟังก์ชัน่ เพ่ือใช้งานก็ได้ ใช้งานได้ทัง้แบบ Interpret หรือ Compile โดย

สามารถ Compile โปรแกรม Matlab ออกมาได้หลายชนิดทัง้แบบ Stanalone หรือ Library เช่น 

.exe หรือ .dll ทัง้ยงัมี GUI รองรับ โดยสามารถเขียนได้ทัง้แบบใช้ GUIDE (คล้าย Visual Basic) 

หรือแบบไมใ่ช้ก็ได้ รองรับการเขียนโปรแกรมเชิงวตัถทุัง้คลาสของ Matlab เองหรือคลาสของภาษา

อ่ืน Java หรือ .NET สามารถ Debug โปรแกรมได้ และในสว่นการติดตอ่กบัภาษาอ่ืนๆ สามารถ 

Compile ไปเพ่ือทําการ Debug ในโปรแกรมอ่ืนได้ด้วย 

 3) สามารถติดต่อ หรือใช้งานร่วมกับโปรแกรม ภาษา ฮาร์ดแวร์ หรือแฟ้มข้อมลูรูปแบบ

ตา่งๆ โดยสามารถเช่ือมตอ่กบัภาษา หรือโปรแกรมอ่ืนๆ ได้ เช่น Java, C/C++, .NET โดยอาจให้
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โปรแกรมหลกัเขียนโดย Matlab แล้วเช่ือมต่อเพ่ือเรียกใช้งานภาษาอ่ืน หรือโปรแกรมอ่ืนเป็นหลกั

แล้วเรียกใช้งาน Matlab ก็ได้ สามารถอ่านหรือเขียนแฟ้มข้อมลูสือสารมาตรฐานได้ เช่น ข้อความ 

วีดีโอ รูปภาพ เสียง วีดีโอ เป็นต้น 

 
2.7 งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 
 Burr D., (1981) การเข้าคู่แผ่นแบบเป็นวิธีท่ีง่ายวิธีหนึ่งท่ีใช้ในการรู้จําตวัอกัษร ในการ

ค้นหาและตดัสินใจระหว่างสิ่งของสองสิ่งท่ีมีลกัษณะคล้ายคลงึกนัด้วยวิธีการเค้าคูแ่ผ่นแบบ แผ่น

แบบใช้เป็นต้นแบบหรือแบบจําลองในการรู้จําโดยการนํารูปร่างของแผ่นแบบลกัษณะต่างๆท่ี

จัดเก็บไปประกบกับข้อมูลนําเข้า โดยทั่วไปแผ่นแบบจะถูกจัดเก็บรวมๆกันเป็นชุดข้อมูลเพ่ือ

นําไปใช้ประมวลผล ผลลพัธ์ท่ีได้ขึน้อยู่กบัความสามารถในการประมวลผลของแตล่ะลกัษณะการ

ใช้งาน  

Pratt W., (1991) ลกัษณะสําคญัของรูปภาพเองสามารถพิจราณาโดยใช้ ลกัษณะสําคญั

ของเวคเตอร์ ของโครงสร้างพืน้ฐานของความคล้ายคลึง่ระหว่างแผ่นแบบและรูปท่ีภาพท่ีสนใจโดย

อ้างอิงจากภาพ โดยท่ี D ความต่างของระยะข้อมลูท่ีไม่เหมือนกนั Z คือภาพท่ีสนใจ Tj คือแผ่น

แบบโดยการคํานวณหาคา่เฉลี่ยของระยะผลตา่งกําลงัสองแสดงดงัสมการท่ี  

௃ܦ ൌ ∑ |ܼሺ ௜ܺ, ௜ܻሻ െ ௜ܶሺ ௜ܺ, ௜ܻሻ|ெ
௜ୀଵ

ଶ  ........................... (2.6) 

ภทัราภรณ์ อริยปรีชากลุ และ นงลกัษณ์  โควาวิสารัช(2548) ได้นําเสนอการทดลองหา

ประสิทธิภาพของระบบในการระบุบุคคลหาได้จากค่าอตัราการยอมรับบุคคลผิดและอตัราการ

ปฏิเสธบุคคลผิดโดยนําแผ่นแบบท่ีได้ของภาพทดสอบมาหาค่าระยะทางกับแผ่นแบบท่ีอยู่ใน

ฐานข้อมลูทัง้หมดแล้วกําหนดคา่ขีดแบง่ขึน้ สําหรับการหาระยะทางแบบ Regional Correlation 

เม่ือทําการทดลองโดยการสกดัลกัษณะด้วยวิธีการแปลงแบบเรดอนแล้วใช้ฟังก์ชนัระยะทาง 4 

แบบได้ผลดงัตารางท่ี 2.2 ของการระบบุคุคลของฟังก์ชนัระยะทาง 4 ชนิด  

ตารางท่ี 2.2 ร้อยละความผิดพลาดของการระบบุคุคล 

 ร้อยละความผิดพลาดของการระบบุคุคล  

ฟังก์ชนัระยะทาง  EER (%)  

1. Regional correlation  23  

2. Euclidean  18  

3. Absolute  44  

4. S1  56  
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Soravis S. and Sanphet C., (2009), การจดัการพืน้ท่ีบริเวณเสาไฟฟ้าแรงสงู การไฟฟ้า

ฝ่ายผลิตแห่งประเทศไทยได้ทําการส่งผ่านพลังงานไฟฟ้าผ่านสายส่งไฟฟ้าบริเวณพืน้ท่ี

เสาไฟฟ้าแรงสงู โดยใช้ข้อมลูจากระบบ APS ในการสงัเกตกุารณ์และตรวจสอบแนวสายสง่ไฟฟ้า

ประกอบด้วยภาพถ่ายและวีดีโอ ซึ่งมีข้อมลูภาพถ่ายและวีดีโอจํานวนมากท่ีได้ทําการบนัทึกและ

จดัเก็บยากตอ่การค้นหา การพฒันาเว็บไซต์ฐานข้อมลู Multimedia GIS เพ่ือให้ผู้ ใช้สามารถค้น

คืนข้อมูลเพ่ือให้สามารถวิเคราะห์ การจัดการและการรุกรํา้บริเวณแนวเสาส่งไฟฟ้าแรงสูงได้

ทนัท่วงที โดยพฒันาเวปฐานข้อมลูอยูบ่นมาตรฐานของ WMS และ WFS แสดงดงัรูปท่ี 2.4 

 
รูปท่ี 2.4 ลกัษณะการเก็บข้อมลูของเวปฐานข้อมลู Multimedia GIS  
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บทที่  3 

วธีิดาํเนินการวจิัย 

 ในการศกึษาและวิจยัครัง้นีแ้บ่งขัน้ตอนการดําเนินงานเพ่ือใช้ในการทดสอบของข้อมลูใน

การสกัดข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรเพ่ือนําข้อมลูท่ีได้จากเคร่ืองมือเข้าสู่ฐานข้อมลู PostgreSQL 

โดยลําดบัขัน้ตอนในการเตรียมข้อมลูเพ่ือสกดัข้อมลูแสดงดงัรูปท่ี 3.1 ดงันี ้

 

รูปท่ี 3.1 ลําดบัขัน้ตอนในการเตรียมข้อมลูเพ่ือสกดัข้อมลู 
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3.1 ขบวนการประมวลผลขัน้ต้น (Pre-Processing) 

3.1.1การจัดเตรียมข้อมูลไฟล์วีดโีอระบบ APS เพื่อนําไปใช้ในการสกัดข้อมูล
ตวัเลขและตวัอักษร 

 ตวัอยา่งข้อมลูท่ีใช้ทดสอบ ได้รับจาก กฟผ. จํานวน 2 ไฟล์ ดงันี ้

1) ข้อมลูบนัทกึวนัท่ี 13 ก.ค. 2550 รูปแบบ .mpg ขนาด 59 MB 

2) ข้อมลูบนัทกึวนัท่ี 12 มิ.ย. 2551 รูปแบบ .avi ขนาด 11 GB 

โดยท่ีไฟล์ข้อมลู .avi เป็นรูปแบบข้อมลูท่ีได้จากระบบ APS สําหรับ .mpg เป็น

รูปแบบข้อมลูท่ีได้จากการแปลง .avi และใช้ในโครการพฒันาต้นแบบระบบสารสนเทศภมูิศาสตร์

เพ่ือบริหารแนวเขตเดนิสายสง่ไฟฟ้าโดยประยกุต์ใช้ระบบตรวจแนวสายสง่ไฟฟ้าด้วยเฮลิคอปเตอร์ 

รวมกบัเทคโนโลยีสํารวจระยะไกล เพ่ือใช้ประมวลผลหาข้อมลูวนั เวลา พิกดั เข้าสูฐ่านข้อมลู  

เน่ืองจากไฟล์ข้อมลูทัง้ 2 ยงัมีขนาดใหญ่เน่ืองจากเวลาการบนัทกึข้อมลูมากกวา่ ทํา

ให้การประมวลผลด้วย Matlab ยงัคงปัญหา Memory Error จงึทําการตดัไฟล์ ข้อมลูทัง้ 2 

ออกเป็นชว่งเวลาสัน้ๆ โดยแบง่ออกเป็น 11 ชว่ง ชว่งละ 6 นาที โดยท่ีแตล่ะช่วงจะมีข้อมลูซ้อนทบั

กนั ขัน้ตอนการจดัเตรียมข้อมลูแสดงดงัรูปท่ี 3.2 การตดัแบง่ข้อมลูบางสว่นเพ่ือนํามาใช้ในการ

ทดสอบและประมวลผลใช้โปรแกรม Ulead VideoStudio 11 เพ่ือให้ข้อมลูท่ีใช้ในการทดสอบมี

คณุลกัษณะเดียวกนัจงึทําการแปลง .avi เป็น .mpg และปรับ Resolution ให้มีคณุลกัษณะ

เช่นเดียวกบัไฟล์ .mpg คณุลกัษณะของไฟล์ .mpg และไฟล์ .avi แปลงเป็น .mpg แสดงดงัตาราง

ท่ี 3.1 และตวัอยา่งข้อมลูท่ีเปิดด้วย Matlab แสดงดงัรูปท่ี 3.3  
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รูปท่ี 3.2 ขัน้ตอนการเตรียมและปรับแตง่ข้อมลูไฟล์วีดีโอ 

 

 

 

 

 

การเตรยีมขอมลูไฟลวดีโีอเพือ่ใช
ในการทดสอบ

Video1

13-Jul-07
Video2

12-Jun-08
Format .mpg

288*352
Format .avi
576*720

size 59 mb size 11 Gb
time 5.57 min time 54.49 min

ปรบัแตง
ขอมลู

Video2

12-Jun-08
Format .mpg

288*352
size 1.59 Gb

time 54.49 min

นําขอมลูไฟลวดีโีอมาใชในการทดสอบ

Format .mpg
288*352

size 144 mb
time 5 min

Format .mpg
288*352

size 161 mb
time 6 min
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ตารางท่ี 3.1 ไฟล์ก่อนทําการปรับแตง่และหลงัการปรับแตง่ข้อมลู 

  วีดีโอ 1 วีดีโอ 2(ก่อนแปลง) วีดีโอ 2(หลงัแปลง) 

วนัท่ี 13-Jul-07 12-Jun-08 12-Jun-08 

ขนาด 59 MB 11 GB 1.59 GB 

รูปแบบ .mpg .avi .mpg 

เวลา 5.57 min 54.49 min 54.49 min 

resolution 288*352 576*720 288*352 

 

 

 

 
 

รูปท่ี 3.3 ข้อมลูไฟล์วีดีโอด้วยโปรแกรม Matlab 

วดีโีอเฟรม

สถานะของ
ไฟลวดีโีอ

ชนิดและResolution
ของวดิโีอ

ตาํแหนงของเฟรม 
ณ ขณะนัน้ / จาํนวน
เฟรมท ั้งหมด

อตัราของเฟรม
ตอวนิาที



3.1.2 การแปลงจากภาพเคล่ือนไหวเป็นภาพน่ิง 
เม่ือได้ข้อมลูท่ีทําการปรับแต่งไฟล์วีดีโอเรียบร้อยแล้วลําดบัต่อไปจะแสดงขัน้ตอน

ในการแปลงจากภาพเคลื่อนไหวเป็นภาพน่ิงเพ่ือใช้ในเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร

โดยนําเข้าข้อมลูวีดีโอระบบ APS ข้อมลูท่ีใช้ทดสอบเป็นวีดีโอแบบดิจิตอล (Digital Video) ซึง่

จดัเก็บอยู่ในรูปของไฟล์คอมพิวเตอร์ท่ีสามารถนํากลบัมาใช้ใหม่ได้ ทําสําเนาได้และสามารถ

ปรับแต่งแก้ไข การแปลงจากภาพเคล่ือนไหวเป็นภาพน่ิง (เฟรม) โดยการนําเข้าภาพถ่ายวีดีโอ

ประกอบด้วยการเรียงตอ่ภาพน่ิงเป็นเร่ืองราวเพ่ือแปลงภาพเป็นภาพน่ิง ก่อนนําภาพน่ิงแตล่ะเฟรม

ไปประมวลผล จากการทดสอบได้เลือกใช้ข้อมลูภาพน่ิงเน่ืองจากคอมพิวเตอร์ไม่สามารถแยกแยะ

และประมวลผลข้อมลูท่ีต่อเน่ืองกนัได้ในทีเดียวจึงต้องทําการประมวลผลทีละเฟรมประกอบด้วย

ระดบัสีแดง เขียว และนํา้เงิน(ภาพสี) แล้วจึงนําไปสู่กระบวนการแปลงจากภาพสีเป็นภาพเฉดเทา

เพ่ือลดข้อมลูในการประมวลผลภายในภาพและนํามาใช้ในการสกดัข้อมลูเวลา วนั เดือน ปี และ

คา่ละตจิดูลองตจิดู แสดงดงัรูปท่ี 3.4 

 

 
 

รูปท่ี 3.4 ลําดบัขัน้ตอนการแปลงภาพวีดีโอก่อนนาํไปทดสอบ 
 

3.1.3 การเตรียมชุดข้อมูลแผ่นแบบ 
จากขัน้ตอนการเตรียมข้อมลูภาพเคล่ือนไหวเป็นภาพน่ิงข้างต้นเราจะนําข้อมลูท่ีได้

จากการแปลงภาพดงักลา่วซึง่อยูใ่นรูปแบบภาพเฉดเทามาทําการ Crop Image เพ่ือให้ได้ตําแหน่ง

ของข้อมลูท่ีต้องการจดัเก็บข้อมลูแตล่ะตําแหน่งอยู่ในรูปแบบfolder จดัเก็บข้อมลูภายใน Folder 

แต่ละตําแหน่งทําการแยกข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรแปลงข้อมลูให้อยู่ในรูปแบบ m.file ขัน้ตอน

การดําเนินงานแสดงดงัรูปท่ี 3.5 
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รูปท่ี 3.5 ภาพขัน้ตอนในการเตรียมแผน่แบบ 

 



3.1.3.1 การกาํหนดตาํแหน่งที่จะ Crop Image 
ในงานนีไ้ด้ทําการแปลงภาพแตล่ะเฟรมในไฟล์วีดีโอให้เป็นภาพ Gray Scale เพ่ือ

ลดปริมาณข้อมลูในการวิเคราะห์โดยตดัข้อมลูออกเป็น 28 ตําแหน่ง ในท่ีนีคื้อข้อมลูเวลา วนั เดือน 

ปี และคา่พิกดั โดยกําหนดตําแหน่งในการ Crop Image ดงัรูปภาพท่ี 3.6 ของแตล่ะข้อมลูตวัเลข

และตวัอกัษรทัง้หมด 28 ตําแหน่ง เป็นการเตรียมแผน่แบบเพ่ือนําไปเปรียบเทียบกบัข้อมลู 

 

 
 

รูปท่ี 3.6 ภาพ Crop Image 
 

การจะได้มาซึง่ตําแหน่งท่ีจะ Crop นัน้ทําได้โดยอาศยัเคร่ืองมือ Matlab ในการ

เรียกดขู้อมลูภาพเบือ้งต้น โดยการดงึภาพแตล่ะเฟรมเพ่ือนํามาทําการ Crop Image โดยใช้คําสัง่

จาก Image Tool  ทําการเลือกภาพท่ีจะ Crop บริเวณข้อมลูท่ีเราสนใจเพ่ือลดขัน้ตอนการ

ประมวลผลการด้วยวิธีการ Crop Image ซึ่งเป็นการหาตําแหน่งของข้อมลูภายในภาพเฉพาะ

ตําแหน่งข้อมูลเวลา วนั เดือน ปี และค่าพิกัด เพ่ือหาตําแหน่งขอบเขตของข้อมูลท่ีสนใจแล้วใช้

คําสัง่ Copy Postion ภายใน Matlab จะมีเคร่ืองมือให้สามารถคดัลอกตําแหน่งของข้อมลูท่ีทําการ 

Crop Image แสดงดงัรูปท่ี 3.7 เพ่ือให้โปรแกรมทําการ Return คา่ของข้อมลู ณ ตําแหน่งดงักลา่ว 

ซึง่จะแสดงเป็น [x,y,w,h ] โดยท่ี x คือตําแหน่งในแนวแกน x , y คือตําแหน่งในแนวแกน y , w คือ

ความกว้างของรูปท่ีทําการ Crop และ h คือความสงูของรูปท่ีทําการ Crop โดยยดึตําแหน่งตามรูป

ท่ี 3.8 
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รูปท่ี 3.7 ภาพการ return คา่ตําแหน่งบนภาพ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.8 ภาพจดุเร่ิมต้นตําแหนง่แกน x,y 

 

เม่ือได้ตําแหน่งของข้อมลูทัง้ 28 ตําแหน่งจากการ Crop Image การทดสอบ

จะต้องใช้แผน่แบบตามตําแหน่งของข้อมลูของตนเอง โปรแกรม Matlab จะทําการ Return คา่ของ

บริเวณท่ีข้อมลูแสดงแตล่ะตําแหน่งดงัตารางท่ี 3.2 ซึง่จะแบง่ยอ่ยเป็น Time, Date, Lat และ Long 

มาทําการสร้างเป็นแผ่นแบบเพ่ือใช้ในกระบวนการ Template Matching และทําการป้อนคําสัง่

เพ่ือกําหนดตําแหน่งและบริเวณข้อมลูท่ีทําการ Crop เพ่ือเปรียบเทียบระหว่าง ภาพวตัถท่ีุสนใจ

และภาพท่ีต้องการค้นหาแสดงดงัรูปท่ี 3.9  
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ตารางท่ี 3.2 ตําแหนง่ x, y, Width และ Height เพ่ือใช้ในการตดัข้อมลู 
Time 

Position x y Width Height 

1 40 204 10 17 

2 51 204 10 17 

3 61 204 10 17 

4 70 204 10 17 

5 80 204 10 17 

6 90 204 10 17 

Date 

Position x y Width Height 

7 221 204 10 17 

8 231 204 10 17 

9 241 204 10 17 

10 251 204 10 17 

11 261 204 30 17 

12 291 204 10 17 

13 301 204 10 17 

Latitude 

Position x y Width Height 

14 70 223 10 17 

15 80 223 10 17 

16 90 223 10 17 

17 100 223 10 17 

18 120 223 10 17 

19 130 223 10 17 

20 140 223 10 17 

Longtitude 

Position x y Width Height 

21 211 223 10 17 

22 221 223 10 17 

23 231 223 10 17 

24 241 223 10 17 

25 251 223 10 17 

26 271 223 10 17 

27 281 223 10 17 

28 291 223 10 17 
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รูปท่ี 3.9 ตําแหนง่ท่ีได้จากการ Return คา่ทัง้หมด 28 ตําแหนง่ 
 

3.1.3.2 การ Crop ข้อมูล Image สาํหรับใช้เป็นชุดแผ่นแบบตรวจสอบ 
เร่ิมจากการ Crop Image จากเฟรมในไฟล์วีดีโอโดยเบือ้งต้นได้ทําการทดสอบ

โดยการตดัข้อมลูทกุๆ 5 วินาทีซึง่มี Dimension ขนาด 10*17 ดงัรูปท่ี 3.10 เพ่ือนํามาใช้เป็นแผ่น

แบบซึ่งจากการทดสอบข้อมูลท่ีใช้จะแบ่งออกเป็น Folder 28 ตําแหน่งตามตําแหน่งข้อมูลของ 

เวลา วนั เดือน ปี และคา่พิกดั แตล่ะตําแหน่งจะภายในแยกเป็น Folder เพ่ือจดัเก็บข้อมลูตวัเลข

และตวัอกัษร ตัง้แต ่0-9 และเดือนท่ีได้รับตามข้อมลูท่ีมี โดยได้จดัเก็บตามโครงสร้างของ ตําแหน่ง

ข้อมลู และคา่ข้อมลูดงัแสดงในรูปท่ี 3.11 จากข้อมลูท่ีทําการ Crop Image ณ ช่วงเวลาทกุๆ  5 

วินาที จํานวนข้อมลูแผน่แบบทัง้ 28 ตําแหน่งซึง่ประกอบด้วยรูปภาพไฟล์ .jpg แสดงดงัตาราง 3.3 

และ 3.4 ตามลําดบั เพ่ือใช้เป็นชดุแผน่แบบตรวจสอบ 

 

 
รูปท่ี 3.10 ข้อมลูตําแหน่งท่ีทําการ Crop Image เพ่ือนํามาใช้เป็นแผน่แบบ 
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รูปท่ี 3.11 โครงสร้างข้อมลูภายใน Folder ท่ีเก็บภาพแผน่แบบ

แสดง folder เก็บข้อมูล template ทัง้ 28 

ตําแหน่ง

แสดง folder เก็บข้อมูล ตัวเลขและตัว

อักษรภายใน folder ทัง้ 28 ตําแหน่ง

แสดงข้อมูลภายในตัวเลขและตัวอักษร



28 

 

 

ตารางท่ี 3.3 จํานวนแผน่แบบท่ีใช้ในการทดสอบทัง้ 28 ตําแหนง่ของไฟล์วีดีโอวนัท่ี 12/jun/2008 
สถานะจํานวนแผ่นท่ีใช้(ไฟล์วีดีโอวนัท่ี 12/jun/2008) 

ตวัเลขและ ตําแหน่ง  คา่ข้อมลู 

อกัษร 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 jul jan 

เวลา 

1   58                     

2   188 213                   

3 144 140 125 78 142 139             

4 61 63 65 104 73 78 75 74 108 67     

5 129 115 134 128 127 131             

6 71 78 82 71 86 70 78 78 79 69     

ปี 

7   58                     

8 58                       

9 58                       

10                 58       

เดือน 11                       58 

วนั 
12   58                     

13     58                   

Latitude 

14   58                     

15           58             

16         58               

17         29 28 302 214 165 30     

18 114 123 35 33 98 123 62 54 36 90     

19 71 82 67 72 62 78 94 75 87 80     

20 68 73 81 77 97 81 102 66 78 81     

Longtitude 

21   58                     

22 58                       

23   603 165                   

24 165 176 214 213                 

25 46 73 99 56 95 92 87 49 84 89     

26 77 94 96 83 78 99 64 59 60 59     

27 79 64 88 74 85 78 74 65 77 77     

28 92 74 75 60 77 64 90 90 66 75     

SUM 1291 2236 1597 1049 1107 1119 1028 824 898 717 0 58 
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ตารางท่ี 3.4 จํานวนแผน่แบบท่ีใช้ในการทดสอบทัง้ 28 ตําแหนง่ของไฟล์วีดีโอวนัท่ี 13/jun/2007 
สถานะจํานวนแผ่นแบบท่ีใช้(ไฟล์วีดีโอวนัท่ี 13/jul/2007) 

ตวัเลขและ ตําแหน่ง  คา่ข้อมลู 

อกัษร 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 jul jan 

เวลา 

1 68                       

2               68         

3     53 15                 

4 12 3       5 12 12 12 12     

5 12 11 10 11 12 12             

6 34         34             

ปี 

7     68                   

8 68                       

9 68                       

10               68         

เดือน 11                     68   

วนั 

12   68                     

13       68                 

Latitude 

14   68                     

15         68               

16           68             

17     15 38 15               

18 7 8 6 7 6 6 7 8 7 6     

19 4 8 7 4 10 5 11 5 3 11     

20 10 7 4 9 5 7 8 8 5 5     

Longtitude 

21   68                     

22 68                       

23   68                     

24           68             

25         4 14 16 15 15 4     

26 7 8 5 8 4 8 5 8 7 8     

27 11 8 4 7 9 6 6 7 7 3     

28 9 2 7 5 10 5 5 10 8 7     

SUM 378 327 179 172 143 238 70 209 64 56 68 0 



เพ่ือความสะดวกและรวดเร็วในการประมวลผลชดุข้อมลูแผ่นแบบท่ีได้จดัเตรียม

ไว้จะถกูนํามาเก็บรูปแบบข้อมลูในลกัษณะ Array ใน Matlab และบนัทกึเป็น Matlab m.file แสดง

ดงัรูปท่ี 3.12 โดยท่ีลกัษณะการเก็บข้อมลูหลงัแปลงข้อมลูเป็น m.file ลําดบัขัน้ตอนการแยก

ตําแหน่งในการเก็บข้อมลูแผ่นแบบ เพ่ือใช้ในการเปรียบเทียบตามตําแหน่งของข้อมลูจากไฟล์

วีดีโอระบบ APS โดยแยกเป็น ตัง้แต ่Position 1-28 ภายในประกอบด้วยภาพแผน่แบบท่ีถกูจดัเก็บ

เป็น Folder ย่อยตัง้แต ่0-9 และ Jul, Jun แสดงดงัรูปท่ี 3.13 ซึง่บนัทึกเป็น Template.mat เพ่ือใช้

เป็นเง่ือนไขในการประมวลผลแยกลกัษณะสําคญัของแตล่ะ Pixel ภายในภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.12 ลกัษณะการเก็บข้อมลูภาพใน m.file 
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รูปท่ี 3.13 ลําดบัการเก็บข้อมลูภาพใน m.file 

 
3.1.4 การกาํหนดเงื่อนไขความน่าจะเป็นของตวัเลขและตวัอักษร 

เน่ืองจากข้อมูลท่ีได้รับบางส่วนมีจํากัดและความสามารถในการเก็บข้อมูลของ

ระบบ จึงได้กําหนดเง่ือนไขความน่าจะเป็นของตวัเลขและตวัอกัษรโดยจดักลุม่ข้อมลูของตวัเลขท่ี

เป็นไปได้จากไฟล์วีดีโอระบบ APS โดยใช้เง่ือนไขเร่ืองเวลาจากเฮลิคอปเตอร์ในการปฎิบตัิงานบิน

ถ่ายบริเวณพืน้ท่ีแนวเสาส่งไฟฟ้าแรงสูง ข้อมูลไฟล์วีดีโอท่ีมีอยู่อย่างจํากัดและข้อมูลค่าพิกัด

ภมูิศาสตร์ของประเทศไทย 

โดยท่ีข้อมลูจะใช้เง่ือนไขในการกําหนดตวัเลขตามตอ่ไปนี ้

แสดงขอมลูภายในท ั้ง 28 ตาํแหนงที่จดัเก็บ
ในที่นีข้ อมลูตาํแหนงที่ 28 ม ี10 cell เน่ือง
จาก folder จดัเก็บขอมลูต ัง้แตเลข 0-9

แสดงจาํนวน template ที่ถูกจดั
เก็บภายใน folder

แสดงขนาดของ template 10*17 
ภายใน folder ในที่น้ีคอืเลข 9

แสดงคา DN ของ template 
ภายในชั้นขอมลูที่จดัเก็บ

แสดงลาํดบัการจบัเก็บขอมลูภายใน m.file
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- ข้อมลูเวลา เน่ืองจากการบินถ่ายข้อมลูต้องทําในขณะมองเห็นสิ่งปลกูสร้างได้

ชดัเจนจงึต้องบนิถ่ายขณะมีแสงสวา่ง Hh/mm/ss 

ตําแหนง่ท่ี 1 : กําหนดให้เป็น 0 และ 1 

ตําแหนง่ท่ี 2 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 3  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-6  

ตําแหนง่ท่ี 4 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 5  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-6 

ตําแหนง่ท่ี 6  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

 

- ข้อมลูวนั เน่ืองจากข้อมลูท่ีมีจํากดัจึงสามารถกําหนดชดุข้อมลูได้ว่าไม่ควรเกิน

ช่วงใด Dd/mm/yy โดยระบบ APS ได้จดัทําเป็นงบลงทนุในปี 2006 และเร่ิมนํามาใช้งานในการ

ตรวจสายสง่ไฟฟ้าแรงสงูในปี 2007 

ตําแหนง่ท่ี 7  :  ข้อมลูจงึได้กําหนดเป็น 2  

ตําแหนง่ท่ี 8  :  ข้อมลูจงึได้กําหนดเป็น 0 

ตําแหนง่ท่ี 9  : ข้อมลูจงึได้กําหนดเป็น 0 

ตําแหนง่ท่ี 10  : ข้อมลูจงึได้กําหนดให้เป็น 7 หรือ 8 

ตําแหนง่ท่ี 11 : เน่ืองจากข้อมลูเดือนมีจํากดัจงึกําหนดเป็น jun และ jul 

ตําแหนง่ท่ี 12 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลง 0-3 

ตําแหนง่ท่ี 13  : ข้อมลูมีการเปลี่ยนแปลงตัง้แต ่0-9 

 

- คา่ละตจิดูเน่ืองจากอยูใ่นภมูิศาสตร์ประเทศไทย และได้กําหนดตามข้อมลูท่ีมี

จํากดั 

ตําแหนง่ท่ี 14  : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 1 

ตําแหนง่ท่ี 15  : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 4 และ 5 

ตําแหนง่ท่ี 16  : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 4 และ 5 

ตําแหนง่ท่ี 17  : ข้อมลูมีการเปลี่ยนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 18  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 19  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 20  : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

 



33 

 

 

- คา่ลองจิจดูเน่ืองจากอยูใ่นภมูิศาสตร์ประเทศไทย และได้กําหนดตามข้อมลูท่ีมี

จํากดั 

ตําแหนง่ท่ี 21  : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 1 

ตําแหนง่ท่ี 22  : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 0 

ตําแหนง่ท่ี 23 : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 1 และ 2 

ตําแหนง่ท่ี 24 : กําหนดตามข้อมลูท่ีมีจํากดั 0-5 

ตําแหนง่ท่ี 25 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 26 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 27 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

ตําแหนง่ท่ี 28 : ข้อมลูมีการเปล่ียนแปลงตัง้แต ่0-9 

 
3.2 การรู้จาํ (Recognition) 

3.2.1 การเข้าคู่แผ่นแบบ (Template Matching) 
จากการศกึษาและทดลองเบือ้งต้นพบวา่การข้อมลูท่ีนํามาทดสอบไมมี่การบดิเบือน

ของตวัเลขและตวัอกัษรรวมทัง้มมุกล้องมาเก่ียวข้องดงันัน้การใช้วิธีการเข้าคู่แผ่นแบบด้วยวิธีการ 

SAD จึงพอเพียงต่อการทดสอบ โดยขัน้ตอนการสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร เม่ือนําภาพถ่าย

วีดีโอมาทําให้เป็นภาพน่ิง โดยนําภาพนําเข้าแต่ละเฟรมมาแปลงภาพเป็นภาพเฉดเทาและทําการ 

Crop ภาพข้อมลูท่ีเราสนใจทัง้ 28 ตําแหน่งเข้าสู่เง่ือนไขความน่าจะเป็นของแผ่นแบบเพ่ือแยก

ข้อมูลท่ีเป็นไปได้แต่ละตําแหน่งของตัวเลขและตัวอักษรหากไม่ใช่ตําแหน่งท่ีเลือกจะทําการ

ประมวลผลตามตําแหน่งของภาพเฉดเทาซํา้ นําข้อมลูภาพนําเข้าไปเปรียบเทียบเพ่ือเข้าคูร่ะหว่าง

แผน่แบบ m.file และภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอโดยใช้วิธี SAD โดยใช้คา่ท่ีน้อยท่ีสดุหากไม่ใช่จะทํา

การวนซํา้จนได้ผลตา่งท่ีน้องท่ีสดุ ผลตา่งของข้อมลูเข้าใกล้ข้อมลูท่ีจดัเก็บใน Folder ใดมากท่ีสดุ

คอมพิวเตอร์ก็จะตดัสินใจให้เป็นตวัเลขหรือตวัอกัษรนัน้และทําการจดัเก็บข้อมลูเป็น .text ไฟล์

เพ่ือนําไปใช้ตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูท่ีสกดัได้ตอ่ไปแสดงดงัรูปท่ี 3.14 
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รูปท่ี 3.14 การนําเข้าข้อมลูเพ่ือเปรียบเทียบกบัแผน่แบบ 
 



35 

 

 

3.3 การออกแบบและพัฒนาเคร่ืองมือสกัดข้อมูล 
ในงานนีไ้ด้ออกแบบโครงสร้างของเคร่ืองมือท่ีพัฒนาเพ่ือใช้ในการสกัดตัวเลขและ

ตวัอกัษรเพ่ือให้ง่ายตอ่การใช้งานดงัตอ่ไปนี ้ 
3.3.1 รูปแบบการโต้ตอบ 

การนําข้อมลูไฟล์วีดีโอของระบบ APS ท่ีได้จากการปรับแตง่ข้อมลูเข้าสูฐ่านข้อมลู

เพ่ือการประมวลผลโดยใช้หลกัการของ OCR การพฒันาเคร่ืองมือเพ่ือเพิ่มความสามารถในการ

รู้จําและการประมวลผลของเคร่ืองมือท่ีพฒันาขึน้ ให้อยูใ่นรูปแบบของ Graphic User Interfac 

(GUI) ซึง่งา่ยตอ่การใช้งานและเพ่ิมความเร็วและลดความซํา้ซ้อนของกระบวนการทํางาน ซึง่

เคร่ืองมือนีถ้กูพฒันาขึน้โดยใช้โปรแกรมภาษา Matlab แสดงดงัรูปท่ี 3.15 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.15 รูปแบบการโต้ตอบของเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร 

 เคร่ืองมือท่ีได้พฒันาเพ่ือประมวลผลการสกัดข้อมลู มีองค์ประกอบการเรียกใช้งานและ

แสดงผลดงันี ้ 

1) การนําเข้าข้อมลูไฟล์วีดีโอซึง่ ผู้ ใช้สามารถเข้าถึง Folder ท่ีจดัเก็บข้อมลูไฟล์วีดีโอระบบ 

APS โดยทําการเรียกข้อมลูจากปุ่ ม Push bottom(Open video file) เพ่ือให้เคร่ืองมือวิเคราะห์และ

ประมวลผลตามลําดบัขัน้ตอนท่ีได้พฒันา การนําเข้าข้อมลูไฟล์วีดีโอระบบ APS แสดงดงัรูปท่ี 

3.16 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.16 การนําเข้าข้อมลูไฟล์วีดีโอของระบบ APS 
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2) ส่วนกําหนดช่วงเวลา(เป็นวินาที)ของแต่ละเฟรมโดยสามารถข้ามตําแหน่งของข้อมลู 

ณ เฟรมท่ีไม่ต้องการไปยังช่วงข้อมูล ณ เฟรมท่ีต้องการเป็นวินาท่ี โดยเม่ือผู้ ใช้เลือก 5 วินาที 

ข้อมลูจะทําการประมวลผลและเล่ือนไปยงัข้อมลูวีดีโอ ณ เฟรมท่ี 5, 10 ,15, ... วินาที หรือเม่ือผู้ ใช้

เลือก 7 วินาที ข้อมลูจะทําการประมวลผลและเล่ือนไปยงัข้อมลูวีดีโอ ณ เฟรมท่ี 7, 14 ,21, ... 

วินาที เพ่ือใช้สกดัข้อมลูดงัแสดงในรูปท่ี 3.17 

 

 

 

รูปท่ี 3.17 การกําหนดช่วงเวลาในการสกดัข้อมลู 

3) เคร่ืองมือเพ่ือตดับริเวณท่ีทําการ Crop Image ตามตําแหน่งของตวัเลขและตวัอกัษร

ให้สามารถบนัทึกและสร้างเป็นแผ่นแบบใช้ในการประมวลผลเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร

แสดงในรูปท่ี 3.18 และยงัสามารถนําไปใช้ในการตรวจสอบข้อมลูภายหลงั บริเวณข้อมลูท่ีสกัด

และมีจดุผิดพลาดซึง่การ Save Crop Image จะสามารถทําให้ตรวจสอบตําแหน่งและเฟรม ณ 

บริเวณท่ีตวัเลขและตวัอกัษรท่ีสกดัออกมาได้ 

 

 

รูปท่ี 3.18 สว่นของการบนัทกึรูปภาพ Crop Image ไฟล์วีดีโอ 

4) กําหนดส่วนแสดงผลข้อมลูภาพถ่ายวีดีโอดงัแสดงในรูปท่ี 3.19 เคร่ืองมือจะทําการ

เช่ือมตอ่กบัข้อมลูวีดีโอระบบ APS ขณะนําข้อมลูมาประมวลผล โดยจะแสดงข้อมลูและตําแหน่งท่ี

ทําการ Crop Image เพ่ือนําเข้าสู่กระบวนการ Template Matching และสามารถตรวจสอบ

ไฟล์ข้อมลูวีดีโอท่ีนําเข้า  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.19 สว่นของการแสดงภาพไฟล์วีดีโอ 

5) เคร่ืองมือจะทําการเช่ือมต่อกับส่วนแสดงผลภาพถ่ายวีดีโอเพ่ือนําข้อมูลท่ี Crop 

Image มาใช้ในการสกดัข้อมลูโดยจะทําการเข้าคูร่ะหวา่งแผน่แบบ ท่ีได้เตรียมไว้ใน Folder ทัง้ 28 
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ตําแหน่ง และนําข้อมลูท่ีนําเข้าจากไฟล์วีดีโอ ไปเปรียบเทียบระหว่าง ภาพวตัถท่ีุสนใจและภาพท่ี

ต้องการค้นหา เพ่ือหาคา่ SAD โดยวิเคราะห์คา่ใกล้เคียงโดยผลตา่งน้อยท่ีสดุว่าเข้าใกล้คา่ใด้เพ่ือ

นําไปแสดงเป็นตวัเลขและตัวอักษร ให้สามารถตรวจสอบความถูกต้องเบือ้งต้นได้ ส่วนแสดง

ผลลพัธ์ท่ีได้จากการประมวลผล ดงัแสดงในรูปท่ี 3.20 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.20 สว่นการแสดงผลลพัธ์การประมวลผลการสกดัข้อมลู 

6) เช่ือมโยงการประมวลผลข้อมลูและตรวจสอบค่าเปอร์เซ็นต์ความถูกต้องของข้อมลูท่ี
สกดัตวัเลขและตวัอกัษรด้วยกระบวนการวิธีข้างในแตล่ะเฟรมแสดงในรูปท่ี 3.21 

 

 
 

 

 

รูปท่ี 3.21 คา่ร้อยละของความถกูต้องในแตล่ะเฟรม  

    โดยท่ีการหาคา่ร้อยละของความถกูต้องใช้วิธีการดงึเฟรมจากไฟล์วีดีโอแปลงภาพสีเป็น

ระดบัสีเทา Crop ตําแหน่งของตวัเลขและตวัอกัษรซึง่มีขนาดตวัเลข 10*17 และอกัษรขนาด 

30*17 เพ่ือนํามาหาคา่ความคลาดเคล่ือนของข้อมลูจาก 

ݎ݋ݎݎܧ ൌ ሺ ௜ܶ,௝ െ ௜,௝ܫ
௜ܶ,௝

ሻ ൈ 100 

ร้อยละของความคล้ายคลงึของข้อมลู = 100 - Error  

โดยท่ี ௜ܶ,௝ คือแผ่นแบบของตวัเลขและตวัอกัษร ܫ௜,௝ คือภาพจากท่ีสนใจ โดยใช้ค่า Error 

ของความคลาดเคล่ือนของผลตา่งท่ีน้อยท่ีสดุแล้วนําร้อยละของความคล้ายคลงึของข้อมลูทัง้หมด

ทกุตําแหน่งมารวมกนัแล้วหารด้วยจํานวนตําแหน่งของข้อมลู 

 7) ผลท่ีได้จากการสกดัข้อมลู บนัทึกในรูปแบบ .text ไฟล์แสดงในรูปท่ี 3.22 โดยสามารถ

กําหนดให้มีการจดัเก็บในลกัษณะของ Path และข้อมลูท่ีสกดัออกมาได้จากการประมวลผลดงันี ้

freame_no, time, date, lat, long, accuracy, time_offset, path_frames และ path_Video เพ่ือ

ใช้ในการค้นคืนโดยท่ี 
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Freame_no  :    เฟรม ณ ตําแหน่งท่ีนํามาประมวลผล 

Time        :   เวลา ชัว่โมง นาที วินาที  

Date        :  วนั เดือน ปี 

Lat  : คา่ละตจิดู 

Long  : คา่ลองจิจดู 

Accuracy : คา่ความถกูต้องท่ีได้จากการสกดัข้อมลูของแตเ่ฟรม 

Time_offset : เวลาท่ีดําเนินการตัง้แตเ่ร่ิมจนถึงเฟรมท่ีทําการประมวลผล 

Path_frames : เป็นเส้นทางถึงแฟ้มข้อมลูท่ีจดัเก็บเป็นภาพน่ิง 

Path_video : เป็นเส้นทางถึงแฟ้มข้อมลูท่ีจดัเก็บเป็นไฟล์วีดีโอ 

ผลลพัธ์ในรูปแบบ .text ไฟล์ท่ีได้จะจดัเก็บใน folder ของเคร่ืองมือสกดัข้อมลูโดยผลลพัธ์

ท่ีได้จากการทําการสกัดข้อมูลจะบันทึกเป็น Result_of_(ช่ือไฟล์วีดีโอ) เพ่ือนําไปใช้ในการ

ตรวจสอบและค้นคืนข้อมลูเพ่ือความถกูต้องของเคร่ืองมือท่ีสกดัตวัเลขและตวัอกัษร และนําเข้าสู่

ฐานข้อมลู PostgreSQL ตอ่ไป 

 

 
 

รูปท่ี 3.22 การจดัเก็บข้อมลูในรูปแบบ .text 
 

หลงัจากท่ีได้ทําการประมวลผลการสกดัข้อมลู ข้อมลูท่ีได้จะถกูบนัทกึลงในรูปแบบ .text 

ไฟล์แสดงดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.23 
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รูปท่ี 3.23 ผลลพัธ์การสกดัข้อมลูจดัเก็บข้อมลูในรูปแบบ .text 

  
 3.4.2 การพัฒนาเคร่ืองมือเพื่อสกัดข้อมูลตวัเลขและตวัอักษร 

งานวิจยันีไ้ด้พฒันาเคร่ืองมือโดยใช้แนวคิด OCR เพ่ือใช้ในการสกัดข้อมลูตวัเลข

และตวัอกัษร 

 1) นําข้อมลูวีดีโอจากระบบ APS ซึง่มีข้อมลูคา่พิกดัและเวลาบริเวณแนวสง่เสา

ไฟฟ้าของการไฟฟ้าฝ่ายผลิตแห่งประเทศไทยตามช่วงปีต่างๆท่ีได้รับ ทําการเขียนโปรแกรมด้วย 

Matlab เพ่ือทําการนําเข้า ข้อมลูไฟล์วีดีโอเพ่ือให้ผลท่ีแสดงออกมาให้อยู่ในรูปแบบของเฟรม เพ่ือ

ปรับภาพเคล่ือนไหวให้เป็นภาพน่ิงและมีข้อมลูตําแหน่งและเวลา วนั เดือน ปีท่ีประทบัอยู่บนไฟล์

ภาพวีดีโอ  

2) จากการทดลองเบือ้งต้นพบเม่ือนําไฟล์วีดีโอทําการประมวลผลด้วยเคร่ืองมือ

สกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรโปรแกรม Matlab จะจบัจองเนือ้ท่ีก่อนการประมวลผลหากข้อมลูท่ี

มีขนาดใหญ่จะทําให้เกิดการ Error ก่อนการทดสอบ ดงันัน้จึงต้องทําการตดัแยกโดยให้เคร่ืองมือ

ประมวลผลทีละ 600 เฟรม โดยให้นําเข้าข้อมูลไฟล์วีดีโอและโปรแกรมจะทําหน้าท่ีตดัไฟล์และ

บนัทกึเป็นไฟล์ยอ่ยและนําเข้าไปประมวลผลทีละ 600 เฟรม แสดงดงัภาพท่ี 3.24 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.24 ข้อมลูไฟล์วีดีโอท่ีนําเข้าเคร่ืองมือและตดัแบง่ยอ่ยก่อนนําไปประมวลผล 
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3) นําภาพ RGB ท่ีได้จากกระบวนการแปลงภาพเคลื่อนไหวให้เป็นภาพน่ิงมาแบง่

ภาพเฉพาะข้อมลูท่ีสนใจ ทําการปรับแต่งข้อมลู (Normalization) แปลงภาพสีให้เป็นภาพ Gray 

Scale เพ่ือลดปริมาณข้อมลูภายในภาพซึ่งจะใช้วิเคราะห์หาเฉพาะความเข้มของแสง 0-255 

(Rafael C. , 2004)โดยกําหนดตําแหน่งในการ Crop Image ข้อมลูเวลา วนั เดือน ปี และคา่พิกดั 

มาใช้เป็นภาพท่ีต้องการค้นหาของแตล่ะข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรทัง้หมด 28 ตําแหน่ง เม่ือเลือก

ตําแหน่งเพ่ือแยกแยะส่วนของข้อมลูและพืน้หลงัโดยดจูากคณุสมบตัิของตวัอกัษรเพ่ือใช้เป็นแผ่น

แบบในการเข้าคูเ่ทียบกบัภาพท่ีต้องการค้นหา  

4) กําหนดเง่ือนไขและลกัษณะสําคญัในการแยกอกัษรแตล่ะตําแหน่งจากข้อมลู

ระบบ APS และนําข้อมลูท่ีผ่านกระบวนการข้างต้นเข้าสูส่มการ Template Matching เพ่ือเข้าคู่

และประมวลผลจากข้อมูลท่ีมีอยู่ว่าควรเป็นอักษรหรือตัวเลขใดโดยวิธีการของ Template 

Matching มีดงันี ้

จากการทดสอบได้ใช้วิธีการหาค่าความแตกต่างของภาพยงัมีอีกวิธีหนึ่งท่ีให้ผล

ของคา่ความตา่งของภาพได้ดีคือ วิธี SAD โดยคา่ท่ีได้จากวิธีนีเ้ป็นคา่ความแตกตา่งทัง้ 2 ด้านของ

ภาพ ดงัสมการ 

 

 SAD ൌ ∑ |I୧,୨ െ T୧,୨| Nିଵ
୨ୀ଴  ..................................... (2.4)   

   

 เน่ืองจากข้อมลูท่ีใช้ทดสอบไม่มีการเปล่ียนแปลงการบิดเบือนของลกัษณะอกัษร

และมุมกล่องมาเก่ียวข้องซึ่งเป็นวิธีท่ีไม่ยุ่งยากและประมวลผลไม่ซบัซ้อนซึ่งพอเพียงต่อความ

ต้องการของลักษณะข้อมูล โดยท่ีภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอ (Ii,j )และแผ่นแบบท่ีใช้ในการ

เปรียบเทียบ (Ti,j) คือ ภาพท่ีต้องการหาความแตกต่างระหว่างกนั M และ N คือจํานวนแถวและ

คอลมัน์เพ่ือให้ได้ผลตา่งคา่ SAD เพ่ือใช้ในการหาความคล้ายคลงึว่าคา่ใดเข้าใกล้ 0 มากท่ีสดุจึง

จะใช้ในการตดัสนิใจวา่เป็นตวัเลขหรือตวัอกัษรใดผลลพัธ์(โสภณ)แสดงดงัรูปท่ี 3.25 

 

 

  

   (ก)ภาพรับเข้าท่ี1                                                          (ข)ภาพรับเข้าท่ี 2 

 

 
รูปท่ี 3.25 ผลลพัธ์ของการหาผลตา่งด้วยวธีิ SAD  
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  โดยวิธีการหาคา่ความแตกตา่งด้วยวิธี SAD ระหวา่งไฟล์วีดีโอและแผนแบบ 

แสดงขัน้ตอนการนําเข้าข้อมลูและการหาผลตา่งระหวา่งภาพภาพวตัถท่ีุสนใจและภาพท่ีต้องการ

ค้นหาจากข้อมลูจากไฟล์วีดีโอของระบบ APS ได้ดงันี ้

 1) นําเข้าไฟล์วีดีโอข้อมลูระบบ APS 

  2) ทําการนําแปลงข้อมลูเป็นภาพน่ิงเพ่ือสร้าง Templat และภาพท่ีต้องการค้นหา  

 3)  เปลี่ยนข้อมลูนําเข้าทัง้ 2 ชดุ ไปเป็นภาพเฉดเทา (Grayscale)   

4) ทําการ Crop Image ตามตําแหนง่ท่ีต้องการหาผลตา่ง 

  5) การหาคา่ความแตกตา่งของภาพด้วยวธีิ SAD การนําภาพ 2 ภาพ มาหาคา่

ความแตกตา่งรวมทัง้หมดทัง้ 2 ภาพ 
 

3.5 การนําเข้าข้อมูลจากเคร่ืองมือสกัดข้อมูลตวัเลขและอักษรเข้าสู่ฐานข้อมูล 
PostgreSQL 
 ในงานนีไ้ด้ใช้โปรแกรม Navicat Premium นําเข้าข้อมลู .text ไฟล์เพ่ือสร้างตารางภายใน

ฐานข้อมลู PostgreSQL แสดงในรูปท่ี 3.26 เพ่ือให้ง่ายต่อการนําเข้าข้อมลู .text ไฟล์ โดยได้

กําหนด title ของ text และสญัลกัษณ์ Comma เพ่ือคัน่ข้อมลูท่ีต้องการแยกออกจากกนัในการ

นําเข้าสูฐ่านข้อมลู PostgreSQL  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.26 โปรแกรม Navicat Premium  

นําข้อมลูท่ีได้จากเคร่ืองมือการสกดัไปเข้าสู่ฐานข้อมลู PostgreSQL เพ่ือนําข้อมลูใช้ใน

รูปแบบ Spatial Data อยูใ่นรูปแบบของ Point เพ่ือให้สามารถค้นคือข้อมลูจากระบบ APS ข้อมลูท่ี

นําเข้าจาก .text fileจะแสดงดงัรูปท่ี 3.27 
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รูปท่ี 3.27 ข้อมลูท่ีถกูจดัเก็บในฐานข้อมลู PostgreSQL  

เน่ืองจากข้อมลูพิกดัจากระบบ APS อยูใ่นรูปแบบ NMEA แสดงดงัตารางท่ี 3.5 จงึต้องทํา

การแปลงข้อมลูให้อยูใ่นรูปแบบท่ีใช้งานทัว่ไป ในท่ีนีรู้ปแบบ DD (Decimal Degree) หมายถึง คา่

ตวัเลขทศนิยม ท่ีเป็นเลขฐานสิบ โดยทําการแปลงค่าข้อมลูจาก NMEA ทําการแปลงให้อยู่ใน

ระบบค่าพิกดัภมูิศาสตร์เรียกว่า องศา ลิปดา ฟิลิปดา เป็นหน่วยแบบ DMS (Degree Minute 

Second) แล้วจงึแปลงเป็นระบบ DD (Decimal Degree)  

ตารางท่ี 3.5 รูปแบบคา่พิกดัของระบบ NMEA 
 

Name  NMEA DMS DD 

Time 113424 11:34:24 Z 
 

Latitude 1549.362 N 15d 49.362' N  15.82267 N 

Longitude 10205.475 W 102d 05.475' W  102.09125 E 

 
3.6 การพัฒนาเคร่ืองมือเพื่อค้นคืนข้อมูลจากฐานข้อมูล PostgreSQL 

การพฒันาเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL โดยใช้โปรแกรม 

Matlab ซึง่มีเคร่ืองมือสนบัสนนุการทํางานมาใช้ในการเช่ือมตอ่ข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL 

แสดงรูปหน้าจอ User Interface สําหรับใช้ในการค้นคืนข้อมลูโดยเง่ือนไขในการแสดงข้อมลูดงัรูป

ท่ี 3.28 เพ่ือให้ผู้ใช้งานสามารถใช้งานได้สะดวกและตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูท่ีได้จดัเก็บ 
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รูปท่ี 3.28 เคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL 

โดยงานวิจยันีไ้ด้ออกแบบลกัษณะโครงสร้างขัน้ตอนการค้นคืนข้อมลูแสดงดงัรูปท่ี 3.29 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.29 ลําดบัขัน้ตอนการค้นคืนข้อมลู 
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1) การค้นคืนได้กําหนดช่องให้ใช้ทําการป้อนแบบตวัเลขเพ่ือให้ง่ายตอ่ประมวลเพ่ือค้นคืน

ภายในฐานข้อมลูโดยได้กําหนด Date, Time เป็นช่วงและคา่ Lat, Long  ณ ตําแหน่งนัน้ในการ

สืบค้นแสดงดงัรูปท่ี 3.30 เพ่ือให้ผู้ใช้สามารถกําหนด วนัท่ีต้องการดขู้อมลู ช่วงเวลาท่ีต้องการ หรือ

ค่าพิกดัท่ีต้องการหาโดยการค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL จากเคร่ืองมือสกดัข้อมลู

จากไฟล์วีดีโอระบบ APS ท่ีนําไปจดัเก็บเพ่ือตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูท่ีสกดัตวัเลขและ

ตวัอกัษรได้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.30 ช่องเพ่ือกรอกข้อมลูท่ีต้องการค้นคืน 

 

2) เม่ือทําการค้นคืนข้อมลู Date, Time และคา่ Lat, Long  ณ ตําแหน่งท่ีต้องการสืบค้น

ผลลพัธ์ท่ีได้จากการค้นคืนจะแสดงข้อมลูในช่อง Result แสดงดงัรูปท่ี 3.31 ซึง่จะแบง่เป็น  

VDO file : แสดงรายช่ือไฟล์วีดีโอในช่วงวนัท่ีทําการค้นคืน 

Time  : แสดงช่วงเวลาท่ีมีจากช่วงเวลาท่ีทําการค้นคืน 

Lat, Long          : แสดงคา่ละตจิดูและลองจิจดูท่ีมีจากคา่ละตจิดูและลองจิจดูท่ี

ค้นคืน 

ผลของการค้นคืนคือจะแบ่งส่วนแสดงทัง้ภาพและวีดีโอเพ่ือให้สามารถตรวจสอบข้อมลูท่ี

นําไปจดัเก็บวา่ข้อมลูท่ีทําการเรียกค้นคืนนัน้ตรงกบัภาพหรือวีดีโอท่ีนําไปจดัเก็บหรือไม ่
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รูปท่ี 3.31 ช่องผลลพัธ์ของการค้นคืนข้อมลู 

 

ตวัอย่าง การกรอกข้อมลูเพ่ือค้นคืนข้อมลูวนั เช่น ต้องการหาไฟล์ข้อมลูวีดีโอตัง้แตว่นัท่ี 1 

เดือน 1 ปี 2005 ถึงวนัท่ี 1 เดือน 1 ปี 2020 แสดงดงัรูปท่ี 3.32 เคร่ืองมือจะทําการค้นคืนจากตวั

เลขท่ีนําไปจดัเก็บในฐานข้อมลู PostgreSQL ในรูปแบบของตารางเพ่ือไปค้นคืนข้อมลูวนั เพ่ือเป็น

เส้นทางถึงตารางข้อมลูท่ีมีข้อมลูในช่วงของวนัท่ีทําการค้นคืน ผลลพัธ์ท่ีได้จากการค้นคืนของ

รายช่ือไฟล์วีดีโอท่ีมีในช่วงวนัดงักลา่วจะแสดงดงัรูปท่ี 3.33 

 

 
รูปท่ี 3.32 การกรอกข้อมลูวนัท่ีต้องการค้นคืน 

 

 
รูปท่ี 3.33 ช่องผลลพัธ์ของการค้นคืนรายช่ือข้อมลูไฟล์วีดีโอ 

 

เม่ือทําการเลือกผลลพัธ์ท่ีได้จากการค้นคืนรายช่ือข้อมูลวีดีโอเคร่ืองมือจะแสดงข้อมูล

กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no, ละตจิดูและลองจิจดูของข้อมลูภายรายช่ือไฟล์

วีดีโอตา่งๆ 

กราฟ A แสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Lat, Long ท่ีได้จาก โดยท่ี Lat เป็นแกน Xและ long 

เป็นแกน Y กราฟ B จะแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Time และ Frame_no โดย Time เป็นแกน Y 
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และ Frame_no เป็นแกน X แสดงดงัรูปท่ี 3.34 ข้อมลูจะแสดงผลตามข้อมลูท่ีทําการเลือกจาก

รายช่ือไฟล์วีดีโอจากการค้นคืนข้อมลูวนั (From Date to Date) โดยได้ออกแบบให้สามารถ

ตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูจากเคร่ืองมือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร โดยเคร่ืองมือจะทํา

การค้นคืนจากฐานข้อมลู PostgreSQL จากรายช่ือไฟล์วีดีโอท่ีเลือกแล้วนําข้อมลูมา plot เป็น 

Point และ Line เพ่ือแสดงให้เห็นสว่นท่ีผิดพลาดจากการสกดัข้อมลู เพ่ือนํามาใช้ในการตรวจสอบ

ข้อมลูท่ีสกดัมีความผิดพลาดจากพืน้หลงัหรือความไมช่ดัเจนระหวา่งตวัเลขและอกัษร 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

รูปท่ี 3.34 กราฟแสดงความสมัพนัธ์ 

 

เม่ือทําการเลือกข้อมลูบนบริเวณกราฟ เคร่ืองมือจะทําการหาค่า Distance ท่ีน้อยท่ีสดุ

จากสมการปิทาโกรัส และนําระยะทางท่ีใกล้ท่ีสดุของบริเวณท่ีทําการเลือกกบัข้อมลูเส้นท่ีได้จาก

การฟร๊อต จากข้อมลูรายช่ือไฟล์ท่ีนําไปจดัเก็บไปค้นคืน Path_frames เพ่ือแสดงภาพข้อมลู ณ 

ตําแหน่งใกล้เคียงกบัจดุท่ีทําการเลือกจากกราฟ 

ตวัอย่างการแสดงข้อมลูจากกราฟความสมัพนัธ์ระหว่างค่าละติจดูและลองจิจดูแสดงดงั

รูปท่ี 3.35 
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รูปท่ี 3.35 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่งคา่ละตจิดูและลองจิจดู 

ตวัอย่างการแสดงข้อมลูจากกราฟความสมัพนัธ์ระหว่างคา่ Time และ Frame_no แสดง

ดงัรูปท่ี 3.36 

 
รูปท่ี 3.36 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no 

 

ตวัอย่าง การกรอกข้อมลูเพ่ือค้นคืนข้อมลูเวลา เช่น ต้องการหาไฟล์ข้อมลูวีดีโอตัง้แต่ 10 

นาฬิกา 0 นาที 0 วินาที ถึง 15 นาฬิกา 0 นาที 0 วินาที แสดงดงัรูปท่ี 3.37 เคร่ืองมือจะทําการค้น

คืนจากตวัเลขท่ีนําไปจดัเก็บในฐานข้อมลู PostgreSQL ในรูปแบบของตารางเพ่ือไปค้นคืนข้อมลู
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เวลา เพ่ือเป็นเส้นทางถึงช่วงข้อมลูเวลาท่ีทําการค้นคืน ผลลพัธ์ท่ีได้จากการค้นคืนช่วงเวลาท่ีมีใน

ไฟล์วีดีโอดงักลา่วจะแสดงดงัรูปท่ี 3.38 เม่ือทําการเลือกช่วงเวลาท่ีต้องการจากผลลพัธ์ของการค้น

คืนจะสามารถตรวจสอบข้อมลูไฟล์วีดีโอใกล้เคียงกบัช่วงเวลานัน้โดยการค้นคืนข้อมลูไฟล์วีดีโอ

จาก Time_offset 

 

 
รูปท่ี 3.37 การกรอกข้อมลูเวลาท่ีต้องการค้นคืน 

 

 

 
รูปท่ี 3.38 ช่องผลลพัธ์ของการค้นคืนข้อมลูเวลา 

 

ตวัอย่าง การค้นคืนข้อมลูค่าละติจดูและลองจิจดูแสดงดงัรูปท่ี 3.39 เคร่ืองมือจะทําการ

ค้นคืนตวัเลขท่ีนําไปจดัเก็บในฐานข้อมลู PostgreSQL ตารางข้อมลูท่ีมีคา่ละติจดูและลองจิจดูท่ี

ทําการค้นคืนจากข้อมลู Point และ Line ท่ีนําไปจดัเก็บโดยเคร่ืองมือจะแสดงข้อมลูท่ีใกล้เคียง ณ 

ตําแหน่งท่ีทําการค้นคืน ผลลพัธ์ท่ีได้จากการค้นคืนคา่ละติจดูและลองจิจดูแสดงดงัรูปท่ี 3.40 เม่ือ

ทําการเลือกคา่ละตจิดูและลองจิจดูท่ีได้จากผลลพัธ์ของการค้นคืนจะสามารถตรวจสอบข้อมลูไฟล์

วีดีโอใกล้เคียงกบัช่วงเวลานัน้โดยการค้นคืนข้อมลูไฟล์วีดีโอจาก Time_offset 

 

 
รูปท่ี 3.39 การกรอกข้อมลูเวลาท่ีต้องการค้นคืน 

 
รูปท่ี 3.40 ช่องผลลพัธ์ของการค้นคืนข้อมลูคา่ละตจิดูและลองจิจดู 
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บทที่  4 

ผลการทดลอง 

 จากบทท่ี 3 ได้อธิบายถึงขัน้ตอนการจดัเตรียมข้อมลูการทําแผ่นแบบรวมไปถึงการพฒันา

เคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูไฟล์วีดีโอระบบ APS และพฒันาเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู 

PostgreSQL โดยในการทดสอบแบง่ออกเป็น 2 สว่นใหญ่ๆคือ การสกดัข้อมลูจากไฟล์วีดีโอระบบ 

APS และการค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL 

4.1 การทดสอบเคร่ืองมือสกัดข้อมูลตวัเลขและตวัอักษร 

 จากไฟล์วีดีโอของระบบ APS วนัท่ี 12/jun/2008 และ 13/jul/2007 ซึ่งนํามาใช้ในการ

ทดสอบและการเปรียบเทียบ เน่ืองจากข้อมูลท่ีนํามาใช้ในการทดสอบมีความแตกต่างกันเร่ือง 

Resolution ของไฟล์ต้นแบบดงันัน้จึงต้องทําการปรับแตง่ข้อมลูให้มีขนาด Resolution เท่ากนัเพ่ือ

ใช้ในการเปรียบเทียบความถกูต้องของข้อมลูดงัท่ีได้กลา่วมาแล้วข้างต้นจากบทท่ี 3 จากงานวิจยั

ได้ทําการทดสอบด้วยการใช้วิธีการเข้าคูแ่ผน่แบบจากการชดุข้อมลูรูปเดียว,ชดุข้อมลูทกุๆช่วงเวลา 

5 วินาทีและ 10 วินาที ด้วยวิธีการ SAD เพ่ือนํามาใช้ในการวิเคราะห์และเปรียบเทียบคา่ความ

ถกูต้องของข้อมลูแต่ละชุด ไฟล์ทัง้หมดท่ีใช้ในการทดสอบแยกย่อยออกเป็นชุดวีดีโอทดสอบ 12 

ไฟล์และใช้ช่วงเวลาในการทดสอบผลการทดสอบเป็น 3 วินาที 5 วินาที และ 7 วินาที ผลลพัธ์ท่ีได้

จากการสกดัข้อมลูจะอยูใ่นรูปแบบ .text แสดงลกัษณะการเก็บข้อมลูดงัรูปท่ี 4.1  

 
รูปท่ี 4.1 ข้อมลูท่ีได้จากการสกดัข้อมลูอยูใ่นรูปแบบ .text ไฟล์ 
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4.1.1การตรวจสอบความถูกต้องของเคร่ืองมือสกัดตัวเลขและตัวอักษรด้วยการ

ประมวลผลของโปรแกรมสกดัข้อมลู 

โดยใช้ผลลพัธ์ท่ีได้จากการประมวลผลของคอมพิวเตอร์มาหาคา่ทางสถิติ โดยได้นําข้อมลู

ท่ีได้จากการสกดัตวัเลขและตวัอกัษรมาตรวจสอบความน่าเช่ือถือจากคา่ Mean, Variance และ 

Standard Deviation (มนสั และ วรรัตน์, 2543)  ของข้อมลูจากข้อมลูท่ีใช้ในการทดสอบ 12 ชดุ

ข้อมลูโดยแบ่งย่อยออกเป็น ไฟล์วนัท่ี 13/jul/2007 จํานวน 1 ไฟล์ และวนัท่ี 12/jun/2008 จํานวน 

11 ไฟล์ และชุดข้อมลูแผ่นแบบ1 รูป, ชดุข้อมลู แผ่นแบบทุกๆ 5 วินาทีและ 10 วินาทีตามท่ีได้

กลา่วมาแล้วในบทท่ี 3 ข้างต้น และใช้ช่วงเวลาในการทดสอบ 3 วินาที 5 วินาทีและ 7 วินาที โดย

นําผลจากการสกดัข้อมลูซึง่อยู่ในรูปแบบ .text ไฟล์ นํามาคํานวณหาคา่ทางสถิติโดยใช้โปรแกรม 

Minitab มาแสดงข้อมลูทางสถิติโดยเลือกใช้ข้อมลูเวล และค่าความถูกต้องของการประมวลผล

ของเคร่ืองมือสกดัข้อมลูมาหาคา่ดงัตอ่ไปนี ้คา่เฉลี่ยของชดุข้อมลูทดสอบด้วยเคร่ืองมือสกดัข้อมลู 

Mean(X) = 
ሾ∑௫ሿ
୬

, ค่าความแปรปรวนของข้อมลู Variance = S. Dଶ,ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 

Standard Deviation = ට∑ሺ௫ି௫ሻ2
୬

  ใช้เป็นการวดัการกระจายตวัของกลุ่มข้อมลู, Video1 คือ 

ไฟล์ข้อมลูวนัท่ี 13/jun/2007 และ Video2 คือ ไฟล์ข้อมลูวนัท่ี 12/jun/2008 ผลลพัธ์ของข้อมลูไฟล์

วีดีโอท่ีสกดัได้จากทุกชุดทดสอบจะแสดงดงักราฟดงัต่อไปนีแ้ละตารางจะผลลพัธ์ของข้อมลูทาง

สถิตทิกุๆ กราฟความสมัพนัธ์ดงัตารางท่ี 4.1-4.9 
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รูปท่ี 4.2 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (13/jul/2007)  
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รูปท่ี 4.3 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (13/jul/2007) 
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รูปท่ี 4.4 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 1 of 11) 
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รูปท่ี 4.5 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (12/jun/2008 1 of 11) 

 

(ข้อมลูท่ีเหลือแสดงอยูใ่นภาพผนวก ข.) 



ตารางท่ี 4.1 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 5 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 3 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Time(3 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 0.3113 0.00000136 0.001165 

Video2(1) 97 0.4838 0.00000088 0.000941 

Video2(2) 118 0.4870 0.00000157 0.001251 

Video2(3) 118 0.4905 0.00000133 0.001155 

Video2(4) 118 0.4939 0.00000132 0.001147 

Video2(5) 118 0.4974 0.00000129 0.001136 

Video2(6) 118 0.5008 0.00000235 0.001534 

Video2(7) 118 0.5043 0.00000124 0.001112 

Video2(8) 118 0.5078 0.00000147 0.001214 

Video2(9) 118 0.5112 0.00000139 0.001177 

Video2(10) 118 0.5148 0.00000167 0.001293 

Video2(11) 118 0.5182 0.00000133 0.001154 

Sum 1389 5.8210 0.0000172 0.014279 

Average 115.75 0.4851 0.00000143 0.001190 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Accuracy(3 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 97.41 0.49547521 0.7039 

Video2(1) 97 98.46 0.2088490 0.4570 

Video2(2) 118 98.63 0.11148921 0.3339 

Video2(3) 118 98.53 0.16192576 0.4024 

Video2(4) 118 98.35 0.23319241 0.4829 

Video2(5) 118 98.47 0.19775809 0.4447 

Video2(6) 118 98.64 0.08916196 0.2986 

Video2(7) 118 98.48 0.10361961 0.3219 

Video2(8) 118 98.44 0.22686169 0.4763 

Video2(9) 118 98.44 0.15729156 0.3966 

Video2(10) 118 98.16 1.1109160 1.0540 

Video2(11) 118 98.42 0.33120025 0.5755 

Sum 1389 1180.43 3.42774075 5.9477 

Average 115.75 98.37 0.28564506 0.49564 
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ตารางท่ี 4.2 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 5 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 5 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Time(5 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 0.3114 0.00000131 0.001144 

Video2(1) 58 0.4838 0.00000089 0.000945 

Video2(2) 71 0.4869 0.00000172 0.001313 

Video2(3) 71 0.4905 0.00000135 0.001163 

Video2(4) 71 0.4939 0.00000133 0.001154 

Video2(5) 71 0.4974 0.00000127 0.001125 

Video2(6) 71 0.5007 0.00000306 0.001749 

Video2(7) 71 0.5043 0.00000129 0.001136 

Video2(8) 71 0.5078 0.0000013 0.001140 

Video2(9) 71 0.5112 0.00000141 0.001186 

Video2(10) 71 0.5148 0.00000165 0.001286 

Video2(11) 71 0.5182 0.00000134 0.001157 

Sum 836 5.8209 0.00001792 0.014498 

Average 69.67 0.4851 0.00000149 0.001208 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Accuracy(5 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 97.86 0.10407076 0.3226 

Video2(1) 58 98.53 0.11215801 0.3349 

Video2(2) 71 98.66 0.07436529 0.2727 

Video2(3) 71 98.59 0.09375844 0.3062 

Video2(4) 71 98.36 0.27531009 0.5247 

Video2(5) 71 98.45 0.23561316 0.4854 

Video2(6) 71 98.63 0.09090225 0.3015 

Video2(7) 71 98.54 0.07017201 0.2649 

Video2(8) 71 98.51 0.15139881 0.3891 

Video2(9) 71 98.50 0.09715689 0.3117 

Video2(10) 71 98.21 1.0100250 1.005 

Video2(11) 71 98.47 0.21077281 0.4591 

Sum 836 1181.31 2.52570352 4.9778 

Average 69.67 98.44 0.21047529 0.4148 
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ตารางท่ี 4.3 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 5 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 7 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Time(7 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 0.3112 0.00000142 0.001192 

Video2(1) 42 0.4838 0.00000088 0.000936 

Video2(2) 51 0.4869 0.00000190 0.001377 

Video2(3) 51 0.4905 0.00000138 0.001173 

Video2(4) 51 0.4939 0.00000136 0.001166 

Video2(5) 51 0.4974 0.00000129 0.001135 

Video2(6) 51 0.5008 0.00000284 0.001685 

Video2(7) 51 0.5043 0.00000129 0.001136 

Video2(8) 51 0.5078 0.00000181 0.001347 

Video2(9) 51 0.5112 0.00000153 0.001235 

Video2(10) 51 0.5147 0.00000275 0.001657 

Video2(11) 51 0.5182 0.00000132 0.001148 

Sum 600 5.8207 0.00001977 0.015187 

Average 50 0.4851 0.00000165 0.001266 

ตารางแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง Frame_noและ Accuracy(7 วินาที) 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 97.57 0.295827 0.5439 

Video2(1) 42 98.46 0.330855 0.5752 

Video2(2) 51 98.60 0.122220 0.3496 

Video2(3) 51 98.58 0.136604 0.3696 

Video2(4) 51 98.36 0.322965 0.5683 

Video2(5) 51 98.38 0.313600 0.5600 

Video2(6) 51 98.62 0.095296 0.3087 

Video2(7) 51 98.50 0.089760 0.2996 

Video2(8) 51 98.55 0.157847 0.3973 

Video2(9) 51 98.47 0.133590 0.3655 

Video2(10) 51 98.22 0.933156 0.9660 

Video2(11) 51 98.42 0.305146 0.5524 

Sum 600 1180.73 3.236867 5.8561 

Average 50 98.39 0.269739 0.4880 
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ตารางท่ี 4.4 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 10 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 3 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(3 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 0.3111 0.00000149 0.001221 

Video2(1) 97 0.4837 0.00000102 0.001011 

Video2(2) 118 0.4686 0.00000262 0.001618 

Video2(3) 118 0.4905 0.00000141 0.001187 

Video2(4) 118 0.4937 0.00000273 0.001652 

Video2(5) 118 0.4974 0.00000128 0.001133 

Video2(6) 118 0.5009 0.00000173 0.001314 

Video2(7) 118 0.5044 0.00000126 0.001122 

Video2(8) 118 0.5078 0.00000148 0.001215 

Video2(9) 118 0.5110 0.00000138 0.001175 

Video2(10) 118 0.5148 0.00000166 0.001287 

Video2(11) 118 0.5182 0.00000133 0.001153 

Sum 1389 5.8021 0.00001939 0.015088 

Average 115.75 0.4835 0.00000162 0.001257 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(3 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 96.32 0.5362631 0.7323 

Video2(1) 97 98.03 0.5055210 0.7110 

Video2(2) 118 98.26 0.2782563 0.5275 

Video2(3) 118 98.11 0.42107121 0.6489 

Video2(4) 118 97.84 0.49787136 0.7056 

Video2(5) 118 97.94 0.47224384 0.6872 

Video2(6) 118 98.35 0.20034576 0.4476 

Video2(7) 118 98.11 0.22014864 0.4692 

Video2(8) 118 98.04 0.63473089 0.7967 

Video2(9) 118 97.94 0.49196196 0.7014 

Video2(10) 118 97.70 2.2052250 1.4850 

Video2(11) 118 98.01 0.58583716 0.7654 

Sum 1389 1174.65 7.04947636 8.6778 

Average 115.75 97.89 0.58745636 0.7232 
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ตารางท่ี 4.5 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 10 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 5 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(5 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 0.3111 0.00000158 0.001258 

Video2(1) 58 0.4838 0.00000093 0.000966 

Video2(2) 71 0.4868 0.00000269 0.001641 

Video2(3) 71 0.4904 0.00000138 0.001174 

Video2(4) 71 0.4937 0.00000267 0.001633 

Video2(5) 71 0.4974 0.0000013 0.001139 

Video2(6) 71 0.5009 0.00000168 0.001296 

Video2(7) 71 0.5043 0.00000129 0.001137 

Video2(8) 71 0.5078 0.0000013 0.001140 

Video2(9) 71 0.5111 0.00000138 0.001175 

Video2(10) 71 0.5148 0.00000165 0.001286 

Video2(11) 71 0.5182 0.00000134 0.001158 

Sum 836 5.8203 0.00001919 0.015003 

Average 69.67 0.4850 0.00000160 0.001250 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(5 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 96.57 0.41938576 0.6476 

Video2(1) 58 98.12 0.38365636 0.6194 

Video2(2) 71 98.27 0.22667121 0.4761 

Video2(3) 71 98.14 0.30349081 0.5509 

Video2(4) 71 97.82 0.63059481 0.7941 

Video2(5) 71 97.9 0.57805609 0.7603 

Video2(6) 71 98.32 0.19873764 0.4458 

Video2(7) 71 98.17 0.18844281 0.4341 

Video2(8) 71 98.12 0.39853969 0.6313 

Video2(9) 71 98.03 0.29289744 0.5412 

Video2(10) 71 97.78 2.137444 1.462 

Video2(11) 71 98.09 0.36072036 0.6006 

Sum 836 1175.33 6.11863698 7.9634 

Average 69.67 97.94 0.50988642 0.66362 
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ตารางท่ี 4.6 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูชดุเทียบกบัข้อมลูแผน่แบบ 10 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 7 

วินาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(7 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 0.3111 0.00000151 0.001228 

Video2(1) 42 0.4836 0.00000108 0.001041 

Video2(2) 51 0.4868 0.00000283 0.001682 

Video2(3) 51 0.4902 0.0000013 0.001141 

Video2(4) 51 0.4938 0.00000232 0.001523 

Video2(5) 51 0.4974 0.00000133 0.001154 

Video2(6) 51 0.5009 0.00000186 0.001362 

Video2(7) 51 0.5043 0.00000136 0.001165 

Video2(8) 51 0.5078 0.00000181 0.001347 

Video2(9) 51 0.5111 0.00000156 0.001250 

Video2(10) 51 0.5147 0.00000223 0.001492 

Video2(11) 51 0.5181 0.00000137 0.001169 

Sum 600 5.8198 0.00002056 0.015554 

Average 50 0.4850 0.00000171 0.001296 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(7 วินาท)ี 

  จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 96.41 0.49042009 0.7003 

Video2(1) 42 98.08 0.72743841 0.8529 

Video2(2) 51 98.21 0.28879876 0.5374 

Video2(3) 51 98.21 0.36614601 0.6051 

Video2(4) 51 97.88 0.55249489 0.7433 

Video2(5) 51 97.84 0.69105969 0.8313 

Video2(6) 51 98.33 0.174724 0.4180 

Video2(7) 51 98.16 0.15586704 0.3948 

Video2(8) 51 98.2 0.436921 0.6610 

Video2(9) 51 97.98 0.40883236 0.6394 

Video2(10) 51 97.78 1.865956 1.3660 

Video2(11) 51 98.04 0.50381604 0.7098 

Sum 600 1175.12 6.66247429 8.4593 

Average 50 97.93 0.55520619 0.7049 
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ตารางท่ี 4.7 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูเทียบกบัชดุข้อมลูแผน่แบบหนึง่รูปเทียบกบัข้อมลูทกุๆ 3 วนิาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(3 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 0.3072 0.00003676 0.006063 

Video2(1) 97 0.4692 0.00009868 0.009934 

Video2(2) 118 0.4845 0.00009183 0.009583 

Video2(3) 118 0.4910 0.00000222 0.001490 

Video2(4) 118 0.4962 0.00000912 0.003020 

Video2(5) 118 0.4979 0.00000204 0.001427 

Video2(6) 118 0.5026 0.00000690 0.002627 

Video2(7) 118 0.5043 0.00000138 0.001173 

Video2(8) 118 0.5105 0.00004238 0.006510 

Video2(9) 118 0.5139 0.00005177 0.007195 

Video2(10) 118 0.5158 0.00005105 0.007145 

Video2(11) 118 0.5159 0.0000232 0.004817 

Sum 1389 5.809 0.00041733 0.060984 

Average 115.75 0.4841 0.00003478 0.005082 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(3 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 112 91.18 6.002500 2.450 

Video2(1) 97 91.77 13.816089 3.717 

Video2(2) 118 93.21 9.150625 3.025 

Video2(3) 118 92.07 10.394176 3.224 

Video2(4) 118 91.32 11.115556 3.334 

Video2(5) 118 91.52 15.241216 3.904 

Video2(6) 118 93.8 5.322249 2.307 

Video2(7) 118 92.43 6.487209 2.547 

Video2(8) 118 92.08 11.778624 3.432 

Video2(9) 118 89.77 17.935225 4.235 

Video2(10) 118 89.92 31.494544 5.612 

Video2(11) 118 91.2 14.837904 3.852 

Sum 1389 1100.27 153.575917 41.639 

Average 115.75 91.69 12.797993 3.4699 
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ตารางท่ี 4.8 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูเทียบกบัชดุข้อมลูแผน่แบบหนึง่รูปเทียบกบัข้อมลูทกุๆ 5 วนิาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(5 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 0.3071 0.00004448 0.006669 

Video2(1) 58 0.4680 0.00008746 0.009352 

Video2(2) 71 0.4847 0.00009769 0.009884 

Video2(3) 71 0.4910 0.0000022 0.001484 

Video2(4) 71 0.4962 0.00000916 0.003026 

Video2(5) 71 0.4979 0.00000213 0.001458 

Video2(6) 71 0.5027 0.0000073 0.002701 

Video2(7) 71 0.5044 0.00000161 0.001268 

Video2(8) 71 0.5105 0.00004109 0.006410 

Video2(9) 71 0.5158 0.00007401 0.008603 

Video2(10) 71 0.5167 0.00004808 0.006934 

Video2(11) 71 0.5155 0.00003031 0.005505 

Sum 836 5.8105 0.00044552 0.063294 

Average 69.67 0.4842 0.00003713 0.005275 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(5 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 68 91.66 5.550736 2.356 

Video2(1) 58 91.99 12.271009 3.503 

Video2(2) 71 93.56 7.230721 2.689 

Video2(3) 71 92.24 9.357481 3.0590 

Video2(4) 71 91.47 13.010449 3.6070 

Video2(5) 71 91.34 17.255716 4.1540 

Video2(6) 71 93.71 6.615184 2.5720 

Video2(7) 71 92.62 6.046681 2.4590 

Video2(8) 71 92.26 9.529569 3.0870 

Video2(9) 71 89.97 17.280649 4.1570 

Video2(10) 71 89.98 41.280625 6.4250 

Video2(11) 71 91.13 13.198689 3.6330 

Sum 836 1101.93 158.627509 41.701 

Average 69.67 91.83 13.21895908 3.4751 
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ตารางท่ี 4.9 คา่ทางสถิตขิองข้อมลูเทียบกบัชดุข้อมลูแผน่แบบหนึง่รูปเทียบกบัข้อมลูทกุๆ 7 วนิาที 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Time(7 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 0.3074 0.00003799 0.006164 

Video2(1) 42 0.4714 0.00011257 0.010610 

Video2(2) 51 0.4850 0.0000953 0.009762 

Video2(3) 51 0.4911 0.00000215 0.001465 

Video2(4) 51 0.4959 0.00000886 0.002977 

Video2(5) 51 0.4981 0.00000218 0.001478 

Video2(6) 51 0.5027 0.00000707 0.002659 

Video2(7) 51 0.5043 0.00000163 0.001276 

Video2(8) 51 0.5102 0.00003081 0.005551 

Video2(9) 51 0.5144 0.00006309 0.007943 

Video2(10) 51 0.5154 0.00004096 0.006400 

Video2(11) 51 0.5154 0.00003343 0.005782 

Sum 600 5.8113 0.00043604 0.062067 

Average 50 0.4843 0.00003634 0.005172 

ตารางแสดงความสมัพันธร์ะหว่าง Frame_noและ Accuracy(7 วินาท)ี 

จํานวนเฟรม(N) Mean(X) Veriance(R) Standard Deviation(S.D) 

Video1 48 91.16 4.297329 2.073 

Video2(1) 42 92.04 15.085456 3.884 

Video2(2) 51 93.04 8.048569 2.837 

Video2(3) 51 92.41 11.4244 3.380 

Video2(4) 51 91.46 11.512449 3.393 

Video2(5) 51 90.83 18.020025 4.245 

Video2(6) 51 93.75 6.385729 2.527 

Video2(7) 51 92.92 4.145296 2.036 

Video2(8) 51 92.75 9.998244 3.162 

Video2(9) 51 90.12 15.6025 3.950 

Video2(10) 51 90.32 27.583504 5.252 

Video2(11) 51 91.4 12.680721 3.561 

Sum 600 1102.20 144.784222 40.300 

Average 50 91.85 12.065351 3.3583 
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4.1.2 การตรวจสอบความถกูต้องของเคร่ืองมือสกดัตวัเลขและตวัอกัษรด้วยสายตา 

 โดยได้นําข้อมลูท่ีสกดัมาใช้วิธีการตรวจสอบตามความสมควรของข้อมลูโดยแบง่แยกเป็น

กลุม่การทดสอบด้วยสายตาแบง่เป็น  

เวลา  : ใช้วิธีการนําคา่ ชัว่โมง/นาที/วินาที ท่ีสกดัได้ไปพล๊อตกราฟจาก

โปรแกรม Minitab เบือ้งต้นแล้วทําการนบัจดุท่ีผิดพลาด 

วนั/เดือน/ปี : ใช้วิธีการนําคา่ วนั/เดือน/ปี ท่ีสกดัได้มาเปล่ียนจากตวัอกัษรเป็นตวัเลข

จากเดือน Jul เป็น 7 และ Jun เป็น 6 แล้วนําคา่ท่ีได้ไปพล๊อตใน Excel 

เพ่ือนําจดุท่ีผิดพลาด 

คา่ละตจิดู :  ใช้วิธีการนําคา่ละตจิดูท่ีสกดัได้ไปตรวจสอบด้วยโปรแกรม Quantum 

GIS Enceladus (นบัจดุผิดพลาดจากแกน Y) 

คา่ลองจิจดู :   ใช้วิธีการนําคา่ละตจิดูท่ีสกดัได้ไปตรวจสอบด้วยโปรแกรม Quantum 

GIS Enceladus (นบัจดุผิดพลาดจากแกน x)  

โดยใช้ในการทดสอบ 12 ชดุข้อมลูโดยแบง่ย่อยออกเป็น ไฟล์วนัท่ี 13/jul/2007 จํานวน 1 

ไฟล์ และวนัท่ี 12/jun/2008 จํานวน 11 ไฟล์ และชดุข้อมลูแผน่แบบ 1 รูป, ชดุข้อมลู แผน่แบบทกุๆ 

5 วินาทีและ 10 วินาที และใช้ช่วงเวลาในการทดสอบ 3 วินาที 5 วินาทีและ 7 วินาที ซึง่ผลลพัธ์

ของการตรวจสอบความถกูต้องของเคร่ืองมือสกดัตวัเลขและตวัอกัษรด้วยสายตาแสดงดงัตารางท่ี 

4.10 – 4.12 
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ตารางท่ี 4.10 จดุผิดพลาดของข้อมลูด้วยสายตาเทียบกบัชดุข้อมลู 5 วินาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 3 

วินาที, 5 วินาที และ 7 วนิาที 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ข้อมลูท่ีใช้

ทดสอบ 

จํานวน

เฟรม

(N) 

3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที 

เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู 

Video1 112 1 0 1 3 0 0 0 0 1 0 0 0 

Video2(1) 97 1 0 6 6 1 0 0 1 1 0 1 2 

Video2(2) 118 0 0 6 7 0 0 3 2 0 0 4 2 

Video2(3) 118 0 0 12 5 0 0 1 1 0 0 4 2 

Video2(4) 118 0 0 5 8 0 0 0 3 0 0 3 3 

Video2(5) 118 3 0 1 2 0 0 0 0 0 0 0 0 

Video2(6) 118 5 0 7 9 5 0 1 3 3 0 1 3 

Video2(7) 118 1 0 2 6 1 0 0 0 0 0 0 2 

Video2(8) 118 1 0 2 6 0 0 0 0 1 0 0 1 

Video2(9) 118 4 0 10 12 3 0 0 1 4 0 4 6 

Video2(10) 118 2 0 10 5 1 0 1 4 3 0 4 2 

Video2(11) 118 1 0 11 7 1 0 0 2 1 0 4 2 

Sum 1389 19 0 73 76 12 0 6 17 14 0 25 25 

ร้อยละความถกูต้อง 98.63 100 94.74 94.53 98.56 100 99.28 97.97 97.67 100 95.83 95.83 

ร้อยละความถกูต้อง

ของชดุข้อมลู 
96.98 98.95 97.33 
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ตารางท่ี 4.11 จดุผิดพลาดของข้อมลูด้วยสายตาเทียบกบัชดุข้อมลู 10 วนิาที เทียบกบัข้อมลูทกุๆ 

3 วินาที, 5 วนิาที และ 7 วินาที 

ข้อมลูท่ีใช้

ทดสอบ 

จํานวน

เฟรม

(N) 

3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที 

เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู 

Video1 112 20 1 8 26 13 1 5 15 9 0 4 11 

Video2(1) 97 6 0 7 3 14 0 4 1 4 0 3 1 

Video2(2) 118 8 0 4 6 7 0 1 4 3 0 2 2 

Video2(3) 118 3 0 12 4 2 0 7 3 3 0 4 3 

Video2(4) 118 7 0 7 34 5 0 2 26 2 0 2 17 

Video2(5) 118 2 0 12 3 1 0 5 3 1 0 5 2 

Video2(6) 118 3 0 8 18 3 0 5 12 1 0 1 7 

Video2(7) 118 0 0 1 44 1 0 0 35 1 0 0 27 

Video2(8) 118 1 0 3 7 0 0 1 4 1 0 1 3 

Video2(9) 118 9 0 7 18 5 0 3 12 6 0 3 9 

Video2(10) 118 3 0 8 6 1 0 3 5 3 0 3 2 

Video2(11) 118 1 0 8 8 1 0 4 4 2 0 3 4 

Sum 1389 63 1 85 177 53 1 40 124 36 0 31 88 

ร้อยละความถกูต้อง 95.46 99.93 93.88 87.25 93.66 99.88 95.21 85.17 94 100 94.83 85.33 

ร้อยละความถกูต้อง

ของชดุข้อมลู 
94.13 93.48 93.54 
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ตารางท่ี 4.12 จดุผิดพลาดของข้อมลูด้วยสายตาเทียบกบัชดุข้อมลูรูปเดียวเทียบกบัข้อมลูทกุๆ 3 

วินาที 3 วนิาที, 5 วินาที และ 7 วนิาที 

ข้อมลูท่ีใช้

ทดสอบ 

จํานวน

เฟรม

(N) 

3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที 

เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู เวลา วนั ละติจดู ลองจิจดู 

Video1 112 69 0 25 26 39 0 11 16 26 0 9 11 

Video2(1) 97 31 66 45 6 27 43 33 4 22 35 19 3 

Video2(2) 118 42 91 9 7 36 53 7 6 25 39 7 3 

Video2(3) 118 41 94 42 17 34 58 25 5 26 43 15 3 

Video2(4) 118 63 105 101 55 43 60 63 24 26 46 44 16 

Video2(5) 118 46 106 118 10 32 63 71 8 25 45 51 4 

Video2(6) 118 54 111 93 17 26 68 58 7 24 46 43 7 

Video2(7) 118 43 114 16 31 28 64 11 25 24 46 6 11 

Video2(8) 118 34 104 39 10 19 64 21 6 13 41 13 5 

Video2(9) 118 32 108 10 31 32 68 8 25 12 47 4 19 

Video2(10) 118 47 109 31 28 25 67 22 16 18 46 17 11 

Video2(11) 118 38 107 32 13 30 65 18 11 20 44 15 8 

Sum 1389 540 1115 561 251 371 673 348 153 261 478 243 101 

ร้อยละความถกูต้อง 61.12 19.73 59.61 81.93 55.62 19.5 58.37 81.7 56.5 20.33 59.5 83.17 

ร้อยละความถกูต้อง

ของชดุข้อมลู 
55.6 53.8 54.88 
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4.1.3 การวิเคราะห์ข้อมลูจากเคร่ืองมือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร 

การทดสอบด้วยค่าสถิติพบว่าจํานวนแผ่นแบบท่ีใช้ทดสอบยิ่งมีจํานวนมากย่ิงมีผลต่อ

ความถกูต้องเน่ืองจากข้อมลูท่ีใช้ในการทดสอบจะแสดงให้เห็นว่าข้อมลูช่วงเวลา แผ่นแบบทกุๆ 5 

วินาที จะมีร้อยละของความถกูต้องมากท่ีสดุและคา่เบ่ียงเบนมาตราฐานน้อยท่ีสดุซึง่ แสดงให้เห็น

ว่าความน่าเช่ือถือของข้อมลูท่ีสกดัได้จากชุดข้อมลูท่ี 5 วินาที มีความน่าเช่ือถือและความถกูต้อง

มากท่ีสดุ ตารางผลลพัธ์ความสมัพนัธ์ระหว่างความถกูต้องของความคล้ายคลงึของภาพท่ีนําเข้า

และแผน่แบบและ Frame_no ของข้อมลูท่ีใช้ทดสอบแสดงดงัตารางท่ี 4.13 

 

ตารางท่ี 4.13 ผลลพัธ์ความสมัพนัธ์ระหวา่งความถกูต้องของความคล้ายคลงึของภาพท่ีนําเข้า

และแผน่แบบและ Frame_no 

ชดุข้อมลู ช่วงเวลา 
จํานวนเฟรม

(N) 

ร้อยละของความถกูต้องของ

ภาพนําเข้าและแผ่นแบบ 
Standard Deviation(s) 

5 วินาที 

3 วินาที 1389 98.37 0.496 

5 วินาที 836 98.44 0.415 

7 วินาที 600 98.39 0.488 

10 วินาที 

3 วินาที 1389 97.89 0.723 

5 วินาที 836 97.94 0.664 

7 วินาที 600 97.92 0.705 

1 รูป 

3 วินาที 1389 91.69 3.467 

5 วินาที 836 91.83 3.475 

7 วินาที 600 91.85 3.358 

 

การทดสอบด้วยสายตาพบว่าจํานวนแผ่นแบบท่ีใช้ทดสอบยิ่งมีจํานวนมากยิ่งมีผลต่อ

ความถกูต้องเน่ืองจากข้อมลูท่ีใช้ในการทดสอบจะแสดงให้เห็นว่าข้อมลูช่วงเวลา แผ่นแบบทกุๆ 5 

วินาที จะมีร้อยละของความถกูต้องมากท่ีสดุและจํานวนแผ่นแบบ 1 รูป มีค่าความถกูต้องน้อย

ท่ีสดุแสดงดงัตารางท่ี 4.14 
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ตารางท่ี 4.14 ผลลพัธ์ร้อยละของความถกูต้องจากการตรวจสอบข้อมลูด้วยสายตา 

ชดุข้อมลู ช่วงเวลา 
ร้อยละของความถกูต้องจากสายตา 

จํานวนเฟรม(N) เวลา วนั  ละติจดู ลองจิจดู ผลรวมของความถกูต้อง 

5 วินาที 

3 วินาที 1389 98.63 100 94.74 94.53 96.98 

5 วินาที 836 98.57 100 99.28 97.97 98.95 

7 วินาที 600 97.67 100 95.83 95.83 97.33 

10 วินาที 

3 วินาที 1389 95.46 99.93 93.88 87.26 94.13 

5 วินาที 836 93.66 99.88 95.22 85.17 93.48 

7 วินาที 600 94 100 94.83 85.33 93.54 

1 รูป 

3 วินาที 1389 61.12 19.73 59.61 81.93 55.6 

5 วินาที 836 55.62 19.5 58.37 81.7 53.8 

7 วินาที 600 56.5 20.33 59.5 83.17 54.88 

 

 ซึง่ผลลพัธ์จากการตรวจสอบข้อมลูทัง้ 2 วิธี พบวา่จํานวนแผน่แบบจะสง่ผลกบัความ

ถกูต้องตอ่ชดุข้อมลู ยิ่งจํานวนแผน่แบบมากความถกูต้องของข้อมลูท่ีสกดัได้จากเคร่ืองมือสกดั

ตวัเลขและตวัอกัษรยิ่งมาก



4.2 การทดสอบเคร่ืองมือเพื่อค้นคืนข้อมูลจากฐานข้อมูล PostgreSQL 

 4.2.1 การนําเข้าข้อมลูสูฐ่านข้อมลู PostgreSQL 

เพ่ือท่ีจะนําเข้าสูฐ่านข้อมลู PostgreSQL ด้วยโปรแกรม Navicat Premium ดงัท่ีได้กลา่ว

ในบทท่ี 3 ผลลพัธ์ท่ีได้แสดงดงัรูปท่ี 4.6 

 
. 
. 
. 

 
รูปท่ี 4.6 การจดัเก็บข้อมลูในฐานข้อมลู PostgreSQL 

ข้อมลูท่ีได้จากเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรแบง่เป็นการทดสอบข้อมลูไฟล์

วีดีโอ 12 ไฟล์และใช้ แผน่แบบรูปเดียว, ชว่งทกุๆ 5 วนิาที, 10 วนิาที ดงันัน้ข้อมลูท่ีนําเข้าสู่

ฐานข้อมลู PostgreSQL ทัง้หมดแสดงดงัตารางท่ี 4.15 
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ตารางท่ี 4.15 จํานวนข้อมลูท่ีนําเข้าสูฐ่านข้อมลู PostgreSQL 

ชดุข้อมลู 

จํานวนข้อมลูทดสอบเทียบกบัแตล่ะช่วงเวลา 

แผ่นแบบ 5 วินาที แผ่นแบบ 7 วินาที แผ่นแบบ 1 รูป 

 3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที  3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที  3 วินาที 5 วินาที 7 วินาที 

Video1 112 68 48 112 68 48 112 68 48 

Video2(1) 97 58 42 97 58 42 97 58 42 

Video2(2) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(3) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(4) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(5) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(6) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(7) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(8) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(9) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(10) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Video2(11) 118 71 51 118 71 51 118 71 51 

Sum 1389 836 600 1389 836 600 1389 836 600 

 

 

ข้อมลูท่ีได้สามารถตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูคา่พิกดัท่ีสกดัออกมาเบือ้งต้นได้จาก

โปรแกรม Quantum GIS Enceladus เพ่ือตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูโดยใช้ค่าพิกดั lat, 

long โดยนําเข้าจากข้อมลูท่ีเก็บเป็นไฟล์ .text  ซึง่จะประกอบด้วย freame_no, time, date, lat, 

long, accuracy, time_offset, path_frames, path_Video ซึง่ใช้ Path ในการเช่ือมโยงข้อมลูท่ี

สกดัจากไฟล์วีดีโอแต่ละเฟรมสามารถตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูจากเคร่ืองมือท่ีพฒันาได้ 

ซึง่ path_frames สามารถใช้ในการตรวจสอบความถกูต้องของคา่พิกดัท่ีสกดัจากข้อมลูไฟล์วีดีโอ

ระบบ APS กบัข้อมลูภาพท่ีแสดงดงัรูปท่ี 4.7 
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รูปท่ี 4.7 ข้อมลูแนวบนิถ่ายบริเวณแนวเสาสง่ไฟฟ้าแรงสงูของเฮลคิอปเตอร์ระบบ APS 

 

เม่ือนําข้อมลูท่ีสกัดได้มาทําการเช่ือมต่อเพ่ือสอบดคู่าความถูกต้องของค่าพิกัดท่ีสกัดออกมาได้

จากไฟล์ข้อมลูวนัท่ี 13/jun/2007 และวนัท่ี 12/jun/2008 มาตรวจสอบความถกูต้องด้วยโปรแกรม 

Quantum GIS Enceladus จะแสดงดงัรูปตอ่ไปนี ้ตวัอยา่งรูปคา่พิกดัจากแนวบนิของระบบ APS 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.8 ลกัษณะแนวบนิถ่ายของเฮลคิอปเตอร์วนัท่ี 12/jun/2008 1 of 11 

(ข้อมลูท่ีเหลือแสดงอยูใ่นภาพผนวก ค.) 
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เม่ือนําข้อมลูดงักล่าวมาแสดงร่วมกับแผนท่ีประเทศไทย จะพบว่าข้อมลูดงักล่างอยู่บน

แผนท่ีประเทศไทยซึ่งข้อมลูทัง้ 2แสดงอยู่บนจงัหวดั ชยัภมูิ (12/jun/2008) และนครราชศรีมา 

(13/jul/2007) แสดงดงัรูปท่ี 4.9  

 

รูปท่ี 4.9 ตําแหนง่คา่พิกดัของไฟล์วีดีโอวนัท่ี 12/jun/2008 และวนัท่ี 13/jul/2007 
  

4.2.2 การทดสอบเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนจากฐานข้อมลู PostgreSQL 

การทดสอบเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL เพ่ือค้นคืนและ

ตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลท่ีสกัดจากเคร่ืองมือเพ่ือสกัดข้อมูลตวัเลขและตวัอักษร โดย

ตรวจสอบจาก freame_no, time, date, latitude, longtitude, accuracy, time_offset, 

path_frames, path_Video โดยใช้ความสมัพนัธ์ระหว่างการกราฟเวลาและเฟรมของไฟล์วีดีโอ, 

กราฟท่ีแสดงความสมัพนัธ์ระหว่างค่าละติจดูและค่าลองจิจดู เพ่ือให้เห็นแนวถ่ายเฮลิคอปเตอร์ 

แสดงดงัรูปท่ี 4.10 
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รูปท่ี 4.10 ลกัษณะการทํางานของเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากฐานข้อมลู PostgreSQL 

 

โดยได้แบ่งส่วนของการค้นคืนเป็น2 ส่วนคือส่วนแรกคือการเรียกค้นคืนข้อมูลโดยการ

กรอกคา่ตวัเลข วนั, เวลา, ละติจดูและลองจิจดู โดยท่ีสว่นของวนันัน้จะแบง่เป็น วนั เดือน ปี เวลา

จะแบ่งเป็น ชัว่โมง นาที วินาที สว่นท่ีสองคือสว่นในการแสดงผล จะแสดงผลข้อมลูท่ีนําไปจดัเก็บ

ในฐานข้อมลู  

การค้นคืน วนั เดือน ปี ได้ทดสอบโดยการใส่ตวัเลขท่ีต้องการจะทราบว่ามีไฟล์วีดีโอจาก

ช่วง วนั เดือน ปี ถึง วนั เดือน ปี ใดบ้างตวัอย่างแสดงดงัรูปท่ี 4.11 เม่ือทําการค้นคืนข้อมลูจะ

แสดงรายช่ือไฟล์วีดีโอในช่วงวนัท่ีทําการค้นคืนนัน้แสดงดงัรูปท่ี 4.12 เม่ือทําการตรวจสอบกับ

ข้อมลูท่ีได้ทําการบนัทึกในฐานข้อมลู PostgreSQL พบว่าข้อมลูท่ีแสดงผลตรงกบัข้อมลูท่ีจดัเก็บ

และค้นคืน 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.11 การกรอกข้อมลูวนัท่ีชว่งท่ีต้องการค้นคืน 
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รูปท่ี 4.12 ผลรายช่ือไฟล์วีดีโอช่วงวนัท่ี ท่ีทําการค้นคืน 

 เม่ือทําการเลือกไฟล์วีดีโอวันท่ีต้องการทดสอบจะแสดงผลกราฟ 2 ส่วนคือกราฟ

ความสมัพันธ์ระหว่างกราฟค่าละติจูดและค่าลองจิจูดแสดงดังรูปท่ี 4.13 และกราฟแสดง

ความสมัพนัธ์ระหวา่ง เวลาและเฟรมท่ีเพิ่มขึน้แสดงดงัรูปท่ี 4.14  

 

รูปท่ี 4.13 ตวัอยา่งกราฟความสมัพนัธ์ระหวา่งคา่ละตจิดูและลองจิจดู 

 

รูปท่ี 4.14 ตวัอยา่งกราฟความสมัพนัธ์ระหวา่งคา่ เวลา และ Frame_no 
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งานวิจัยนีไ้ด้ออกแบบเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนให้สามารถตรวจสอบบริเวณท่ีผิดพลาดโดย

สามารถคลิกท่ีกราฟเพ่ือแสดงข้อมูลท่ีผิดพลาดจากเคร่ืองมือสกัดข้อมูลตวัเลขและตวัอักษรท่ี

จัดเก็บลงในฐานข้อมูลเพ่ือให้ผู้ทดลองสามารถตรวจสอบด้วยสายตาได้ว่าบริเวณท่ีสกัดข้อมูล

แสดงดงัรูปท่ี 4.15 

 
รูปท่ี 4.15 การตรวจสอบบริเวณท่ีผิดพลาดด้วยกราฟ 

การค้นคืนเวลา ชัว่โมง นาที วินาที โดยได้ทดสอบโดยการใสต่วัเลขท่ีต้องการจะทราบว่ามี

ไฟล์วีดีโอจากช่วง  ชัว่โมง นาที วินาที ถึง ชัว่โมง นาที วินาที ใดบ้างตวัอย่างแสดงดงัรูปท่ี 4.16 

เม่ือทําการค้นคืนข้อมลูจะแสดงรายช่ือไฟล์วีดีโอในช่วงเวลาท่ีทําการค้นคืนนัน้แสดงดงัรุปท่ี 4.17

เม่ือตรวจสอบชุดข้อมลูรายช่ือไฟล์วีดีโอท่ีทําการจดัเก็บพบว่าข้อมลูท่ีค้นคืนมีความถูกต้องตาม

ข้อมลูท่ีได้จดัเก็บในฐานข้อมลู PostgreSQL 

 

 

รูปท่ี 4.16 การกรอกข้อมลูเวลาท่ีช่วงท่ีต้องการค้นคืน 

 

รูปท่ี 4.17 ผลรายช่ือไฟล์วีดีโอช่วงเวลาท่ี ท่ีทําการค้นคืน 
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เม่ือทําการเลือกช่วงเวลาท่ีผู้ทดสอบต้องการ จะแสดงผลเป็นไฟล์วีดีโอในช่วงเวลาท่ีเลือกดงัรูปท่ี 

4.18 

 

รูปท่ี 4.18 ตวัอยา่งเลือกช่วงเวลาซึง่แสดงผลในลกัษณะไฟล์วีดีโอ 

การค้นคืนค่าละติจดูและลองจิจดูโดยได้ทดสอบโดยการใส่ตวัเลขท่ีต้องการจะทราบว่ามี

ไฟล์วีดีโอจากช่วงละติจูดและลองจิจูดตวัอย่างแสดงดงัรูปท่ี 4.19 และจําแสดงผลตําแหน่งท่ี

ใกล้เคียงกบัท่ีค้นคืนอยู ่ณ ท่ีตําแหน่งใดตวัอยา่งแสดงดงัรูปท่ี 4.20 

 

รูปท่ี 4.19 การกรอกข้อมลูเวลาท่ีช่วงท่ีต้องการค้นคืน 

 

รูปท่ี 4.20 ผลรายช่ือไฟล์วีดีโอช่วงเวลาท่ี ท่ีทําการค้นคืน 
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เม่ือทําการเลือกค่าพิกัดท่ีผู้ทดสอบต้องการ จะแสดงผลเป็นไฟล์วีดีโอในช่วงเวลาท่ีเลือกดงัรูปท่ี 

4.21 

 

รูปท่ี 4.21 ตวัอยา่งเลือกคา่พิกดัซึง่แสดงผลในลกัษณะไฟล์วีดีโอ 
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บทที่  5 

สรุปผลการศกึษา  

5.1 สรุปผลการทดลอง 

5.1.1 ประเดน็สําคญัท่ีค้นพบจากงานวิจยั 

ในช่วงแรกของงานวิจัยได้มีการทดลองด้วยวิธีการต่างๆเพ่ือหาวิธีการท่ีเหมาะสมกับ

งานวิจยันี ้กลุ่มแรกเป็นข้อมลูภาพสี ขาว-ดําและเฉดเทา กลุ่มสองเป็นขัน้ตอนการเข้าคู่แผ่นแบบ

ประกอบด้วย Pixel by Pixel, Mean, Window Mask, Sad, SSD และ Neural Network พบว่า

บางวิธีทําง่ายและรวดเร็วแตผ่ลลพัธ์ไม่เป็นท่ีน่าพอใจ บางวิธีช้าและขัน้ตอนการเตรียมข้อมลูมาก

แต่ผลลพัธ์ท่ีได้ออกมาดีจากการทดสอบเพ่ือให้ได้ผลลพัธ์ท่ีดีและถกูต้องท่ีสดุเพ่ือนํามาใช้ในการ

พฒันาเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรจงึได้ทําการทดสอบดงัตอ่ไปนี ้

1.การทดสอบด้วยวิธี SAD จากข้อมลูภาพสี ขาว-ดําและเฉดเทา แผ่นแบบ 1 รูป ผลลพัธ์

ท่ีได้แสดงดงัตอ่ไปนี ้

- ข้อมลูภาพ ขาว-ดํา คา่ข้อมลูแตล่ะจดุภายใน Pixel เป็น 0 และ 1 ซึง่มีความหยาบมาก

เกินไปทําให้ข้อมูลท่ีใช้เปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู่ ไม่ชัดเจนเท่าท่ีควรผลลัพธ์ท่ีได้ผิดพลาดมาก

เน่ืองจากข้อมลูเป็นไฟล์วีดีโอภาพพืน้หลงัมีการเปล่ียนแปลงตลอดเวลาสง่ผลกระทบตอ่การเข้าคู ่ 

- ภาพสีมีความแตกต่างในเร่ืองค่า DN มากจนเกินไปเน่ืองจากมีค่าข้อมลู 3 Band คือ 

Red (R) Green (G) Blue (B) ซึง่แตล่ะ Band มีความเข้มแสงตัง้แต ่0-255 เม่ือนํามาใช้

เปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู่ ทําให้ข้อมลูท่ีใช้มีความแตกต่างและซบัซ้อนมากเกินไป เวลาท่ีใช้ทดสอบ

คอ่นข้างนานเน่ืองจากความแตกตา่งของระดบัสีภายในภาพของข้อมลู  

- ภาพเฉดเทาเน่ืองจากข้อมลูภายในภาพเฉดเทามีค่าความเข้มแสงตัง้แต่ 0-255 เม่ือ

นํามาใช้เปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู่ ได้ผลข้อมูลท่ีมีความใกล้เคียงกับข้อมูลท่ีน่าจะเป็นมากท่ีสุดจึง

เหมาะสมกบังานวิจยันีใ้นการนํามาใช้เปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู ่

 2.นอกเหนือจากวิธีการนําภาพระดบัสีท่ีแตกตา่งมาทําการประมวลผลเปรียบเทียบกนัแล้ว 

ยงัได้ทําการทดสอบด้วยวิธีการเข้าคู่แผ่นแบบ เบือ้งต้นได้คิดค้นวิธีท่ีเหมาะสมสําหรับการเข้าคู่

แผ่นแบบหลากหลายวิธีซึ่งใช้ผลลพัธ์ท่ีได้จากการทดลองเป็นหลกั มาใช้ในการประมวลผลเพ่ือ

นําไปสู่ขัน้ตอนการพัฒนาเคร่ืองมือเพ่ือสกัดข้อมูลจากวีดีโอ สิ่งท่ีได้ศึกษาประกอบด้วยวิธี

ดงัตอ่ไปนี ้Pixel by Pixel, Mean, Window Mask, Sad, SSD และ Neural Network ซึง่จากการ

ทดสอบเบือ้งต้นด้วยแผน่แบบรูปเดียวทดสอบด้วยชดุข้อมลูวนัท่ี 13 ก.ค. 2550 พบวา่ 
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- วิธี Pixel by Pixel ใช้เวลาคอ่นข้างนานในการเข้าคูเ่น่ืองจากการเล่ือนตําแหน่งของภาพ

และข้อมลู Pixel แตล่ะจดุของภาพแผน่แบบเปรียบเทียบกบัภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอความถกูต้อง

ท่ีได้จากเคร่ืองมือเบือ้งต้นคือร้อยละ 75-85  

- วิธี Mean ใช้เวลาปานกลางในการเข้าคูแ่ผ่นแบบเน่ืองจากข้อมลูท่ีได้มาจากการเฉล่ียน

ค่าของ Pixel เพ่ือเปรียบเทียบภาพแผ่นแบบและภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอ ภาพนําเข้าจากไฟล์

วีดีโอมีความถกูต้องท่ีได้จากเคร่ืองมือเบือ้งต้นคือร้อยละ 80-85 

- วิธี Window Mask ใช้เวลาคอ่นข้างเร็วในการเข้าคูแ่ผน่แบบเน่ืองจากข้อมลูเล่ือนไปตาม

ตําแหน่งท่ีต้องการเปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู่โดยใช้วิธีการคลอบตําแหน่งของข้อมูลท่ีต้องการ

เปรียบเทียบภาพแผน่แบบและภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอ ภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอมีความถกูต้องท่ี

ได้จากเคร่ืองมือเบือ้งต้นคือร้อยละ 75-80 

- วิธี SAD ใช้เวลาปานกลางในการเข้าคูแ่ผ่นแบบเน่ืองจากข้อมลูเล่ือนไปตามตําแหน่งท่ี

ต้องการเปรียบเทียบเพ่ือเข้าคู่ การเปรียบเทียบภาพแผ่นแบบและภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอ ภาพ

นําเข้าจากไฟล์วีดีโอมีความถกูต้องท่ีได้จากเคร่ืองมือเบือ้งต้นคือร้อยละ 75-85 

- วิธี Neural Network ใช้เวลาคอ่นข้างนานในการเข้าคูเ่น่ืองจากการจํานวนแผ่นแบบท่ีใช้

ในการเปรียบเทียบมีจํานวนมาก ภาพแผ่นแบบเปรียบเทียบกับภาพนําเข้าจากไฟล์วีดีโอความ

ถกูต้องท่ีได้จากเคร่ืองมือเบือ้งต้นคือร้อยละ 90-95 

จากการทดสอบด้วยวิธีต่างๆข้างต้นทําให้พบว่าการใช้วิธี SAD และใช้หลกัการในการ

เล่ือนตําแหน่งของข้อมลูเพ่ือนําข้อมลูแผ่นแบบท่ีต้องการเข้าคูก่บัตําแหน่งของภาพนําเข้าจากไฟล์

วีดีโอโดยตรงจะสามารถลดขัน้ตอนในการเล่ือนภาพเพ่ือลดระยะเวลาในการประมวลผลลง และใช้

หลกัการ Neural Network เพ่ือเพิ่มจํานวนแผ่นแบบของท่ีนํามาใช้ในการเข้าคูเ่พ่ือเพิ่มความ

ใกล้เคียงและความน่าจะเป็นของข้อมลูโดยอาจใช้เง่ือนไขในการกําหนดตวัเลขและตวัอกัษรเข้ามา

ช่วยเพ่ือให้ข้อมลูท่ีได้มีความถกูต้องมาขึน้ 

5.1.2 การพฒันาเคร่ืองมือท่ีใช้ในการสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษร 

เคร่ืองมือสกดัข้อมลูจากภาพวีดีโอระบบ APS พฒันาขึน้โดยใช้โปรแกรม Matlab เพ่ือให้

สามารถอ่านค่าตวัเลขและตวัอกัษร เพ่ือวิเคราะห์และบ่งบอกให้รู้ว่าตวัเลขของเวลา วนั เดือน ปี 

และค่าพิกัดนัน้เป็นอะไรก่อนท่ีจะนําผลท่ีได้นีนํ้าเข้าสู่ฐานข้อมูล PostgreSQL โดยการนําเอา

เทคนิค OCR มาใช้ในการสกดัข้อมลูได้ โดยใช้วิธี SAD เน่ืองจากข้อมลูท่ีแสดงบนไฟล์วีดีโอคงท่ี 

ไมมี่การบดิเอียงของข้อมลูและตําแหน่งของข้อมลูคงจึงพอเพียงตอ่ความต้องการของกระบวนการ

ในการรับรู้และแปลความหมายของคอมพิวเตอร์ ข้อมลูท่ีใช้ทดสอบเป็นไฟล์วีดีโอซึง่ประกอบด้วย

ข้อมูลหลายๆเฟรม ซึ่งมีความแตกต่างในเร่ืองการเปลี่ยนแปลงพืน้หลงับริเวณตําแหน่งข้อมูล
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ตวัเลขและตวัอกัษรท่ีสนใจ ซึ่งส่งผลกระทบต่อการเข้าคู่แผ่นแบบเน่ืองจากการเปล่ียนแปลงของ

บริเวณพืน้ท่ีทําการสํารวจมีการเปลี่ยนแปลงตัง้แต่อาคารท่ีอยู่อาศยั ถนน ทุ่งนา พ่ืนท่ีรกทึบ เป็น

ต้น ซึง่ได้ใช้วิธีแก้ไขโดยการกําหนดเง่ือนไขและเพิ่มจํานวนแผ่นแบบท่ีหลากหลายช่วงเวลาท่ีใช้ใน

การทดสอบซึง่เป็นทางเลือกหนึ่งท่ีสําหรับวิธีการเข้าคูแ่ผ่นแบบ โดยผลลพัธ์ท่ีได้จากเคร่ืองมือสกดั

ตวัเลขและตวัอกัษรด้วยการประมวลผลของคอมพิวเตอร์และสายตาแสดงดงัตารางท่ี 5.1 

  

ตารางท่ี 5.1 ผลลพัธ์ร้อยละของความถกูต้องของเคร่ืองมือสกดัข้อมลูและสายตา 

ชดุข้อมลู ช่วงเวลา 

จากเคร่ืองมือสกดัข้อมลู จากสายตา 

ร้อยละของความถกูต้องของภาพ

นําเข้าและแผ่นแบบ 
Standard Deviation(s) ร้อยละของความถกูต้อง 

5 วินาที 

3 วินาที 98.369 0.496 96.976 

5 วินาที 98.443 0.415 98.953 

7 วินาที 98.394 0.488 97.333 

10 วินาที 

3 วินาที 97.888 0.723 94.132 

5 วินาที 97.944 0.664 93.481 

7 วินาที 97.927 0.705 93.542 

1 รูป 

3 วินาที 91.689 3.467 55.598 

5 วินาที 91.828 3.475 53.798 

7 วินาที 91.85 3.358 54.875 

 

จากตารางแสดงผลลพัธ์ของความถกูต้องของข้อมลูทัง้ 2 แสดงให้เห็นว่าการใช้แผ่นแบบ 

1 รูป มีความถกูต้องน้อยท่ีสดุทกุช่วงเวลาทดสอบเน่ืองจากข้อมลูแผ่นแบบท่ีใช้ในการเข้าคู่มีน้อย

ท่ีสดุ ข้อมลูแผน่แบบ 5 วินาที มีความถกูต้องของกลุม่ชดุข้อมลูท่ีใช้ทดสอบมากท่ีสดุเน่ืองจากแผ่น

แบบท่ีใช้ในการทดสอบมีจํานวนมากท่ีสุดโดยการเปรียบเทียบทัง้ช่วงเวลาท่ีใช้ในการทดสอบ

ในช่วง 5 วินาที ซึง่มีความถกูต้องมากกว่าการทดสอบเวลาในช่วง 3 วินาที, 5 วินาทีและ 7 วินาที 

ตามลําดบั นอกจากนีค้่า Standard Deviation ท่ีใกล้เคียง 0 ยงัแสดงให้เห็นถึงความน่าเช่ือถือ

ของข้อมลูท่ีได้จากผลการทดลอง  และจํานวนของข้อมลูทกุช่วงเวลาทดสอบเท่ากนัแสดงให้เห็น

ข้อมลูท่ีเลือกสกดั ณ ช่วงเวลาท่ีตา่งกนัในแตล่ะเฟรมมีความถกูต้อง ซึง่ผลลพัธ์จากการตรวจสอบ

ข้อมลูทัง้ 2 วิธี พบว่าจํานวนแผ่นแบบจะส่งผลกบัความถูกต้องต่อชุดข้อมลู ยิ่งจํานวนแผ่นแบบ

มากความถกูต้องของข้อมลูท่ีสกดัได้จากเคร่ืองมือสกดัตวัเลขและตวัอกัษรยิ่งมาก 

 เวลาท่ีใช้ระหว่างระบบเก่าและระบบใหม่ การทดสอบด้วยระบบเก่าต้องใช้ผู้คมุเพ่ือตรวจ

ข้อมลูตลอดเวลาในขณะท่ีการทํางานด้วยระบบใหม่ซึ่งเป็นแบบอตัโนมตัิผู้ ใช้สามารถปฎิบตัิงาน
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นอกเหนือจากการควบคมุเคร่ืองมือเพ่ือให้ได้มาซึง่ผลลพัธ์ของข้อมลู โดยเคร่ืองมือท่ีพฒันาขึน้จะ

สกดัข้อมลูอยู่ในรูปแบบ .text ไฟล์ ซึง่ง่ายตอ่การใช้งานทัง้การนําเข้าสูฐ่านข้อมลูเพ่ือใช้งานตอ่ไป

โดยระยะเวลาในการประมวลผลของเคร่ืองมือเพ่ือสกดัข้อมลูตวัเลขและตวัอกัษรแสดงดงัตารางท่ี 

5.2 ระยะเวลาในการทดสอบขึน้อยูก่บัไฟล์วีดีโอท่ีนําเข้าและจํานวนแผน่แบบท่ีใช้ในการทดสอบ 

ตารางท่ี 5.2 ระยะเวลาท่ีใช้ในการทดสอบโดยเคร่ืองมือสกดัตวัเลขและตวัอกัษร 
ชดุข้อมลู ช่วงเวลา เวลาในการประมวลผลโดยประมาณ 

5 วินาที 

3 วินาที 2.30 ชวัโมง 

5 วินาที 1.30 ชัว่โมง 

7 วินาที 1.00  ชัว่โมง 

10 วินาที 

3 วินาที 1.30 ชัว่โมง 

5 วินาที 1.00  ชัว่โมง 

7 วินาที 30.00 นาที 

1 รูป 

3 วินาที 20.00 นาที 

5 วินาที 10.00 นาที 

7 วินาที  5.00 นาที 

 

ความผิดพลาดท่ีเกิดขึน้จากเคร่ืองมือสกดัเกิดจากปัจจยัหลายอยา่งดงัตอ่ไปนี ้

 - ข้อมลูวีดีโอมีความหลากหลายของการเปล่ียนแปลงบริเวณพืน้หลงัของตวัเลขและ

ตัวอักษรมากจนเกินไปจึงไม่สามารถเลือก เฟรมใดเฟรมหนึ่งมาใช้เพ่ือเป็นแผ่นแบบเพราะ

ไฟล์ข้อมลูวีดีโอท่ีจะนําไปประมวลผลยงัไม่สามารถแก้ไขปัญหาความแตกต่างของข้อมลูบริเวณ

พืน้หลงัของภาพท่ีมีการเปลี่ยนแปลงมากเกินไปมาใช้ในการเปรียบเทียบด้วยวิธีการ SAD ได้ 

100% 

- ความใกล้เคียงของข้อมลูตวัเลขท่ีใช้ในการประมวลผลและพืน้หลงัท่ีสง่ผลกระทบตอ่การ

เปล่ียนแปลงของข้อมูล ทําให้การวิเคราะห์การแปลความหมายเพ่ือสกัดข้อมูลคลาดเคลื่อน 

ตวัอยา่งเช่น เลข 0, 3, 6, 8 และ 9 ดงัรูปท่ี 5.1  

 

รูปท่ี 5.1 ความใกล้เคียงของข้อมลูตวัเลขและผลกระทบจากพืน้หลงั 
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จากการทดสอบเพ่ือค้นหาตําแหน่งของข้อมลูท่ีผิดพลาดเน่ืองจากผลกระทบจากพืน้หลงั

และความใกล้เคียงของตวัเลขด้วยโปรแกรม Quantum GIS Enceladus แสดงดงัรูปท่ี 5.2 เม่ือทํา

การตรวจสอบคา่พิกดัท่ีได้จากข้อมลูท่ีสกดั จะพบตําแหน่งของเฟรมท่ีผิดพลาดคือ 601 ตําแหน่ง

ค่า longtitude ข้อมลูภาพจากเฟรมท่ีถกูต้องจะแสดงข้อมลู 10158.897E ข้อมลูท่ีสกดัได้จาก

เคร่ืองมือจะแสดงข้อมลู 10158.397E ซึง่เม่ือเราทําการตรวจสอบด้วยโปรแกรม Matlab โดยการ

แปลงภาพเป็น Gray scale แล้วทําการ Crop ตําแหน่งของข้อมลูตวัเลขท่ีผิดพลาดจะแสดงดงัรูป

ท่ี 5.3 ซึง่จะเห็นผลกระทบพืน้หลงัท่ีมีตอ่ความคล้ายคลงึของข้อมลูตวัเลขได้ชดัเจน 

 

รูปท่ี 5.2 จดุท่ีผิดพลาดผลกระทบจากพืน้หลงัและความใกล้เคียงของตวัเลข 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 5.3 ผลกระทบพืน้หลงัตอ่ตวัเลขท่ีมีความคล้ายคลงึ 
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- ขีดจํากดัและความสามารถของเคร่ืองมือท่ีใช้ในการทดสอบ อย่างเช่นการเปล่ียนแปลง

ของข้อมลูบางช่วงของเวลาซึง่อยู่ระหว่างเลข ทําให้ผลท่ีทดสอบได้ผิดพลาดตวัอย่างแสดงดงัรูปท่ี 

5.4 

 

รูปท่ี 5.4 การเปล่ียนแปลงของข้อมลูตวัเลขระหวา่งเลข 6 และ 7 

 

5.1.3 การพฒันาเคร่ืองมือท่ีใช้ในการค้นคืนข้อมลู 

 สามารถพฒันาเคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูเพ่ือใช้ตรวจสอบข้อมลูท่ีได้นําเข้าสู่ฐานข้อมลู 

PostgreSQL โดยจํานวนข้อมลูนําเข้าสูฐ่านข้อมลูแสดงดงัตารางท่ี 4.15 ข้างต้น โดยข้อมลูท่ีได้

จากการแสดงผลทําให้ทราบว่าข้อมลูบางส่วนอย่างเช่นการเปล่ียนแปลงของข้อมลูบางช่วงของ

เวลาซึง่อยู่ระหว่างเลขซึ่งเคร่ืองมือสามารถตรวจสอบได้บางสวนแสดงดงัภาพท่ี 5.5 บางส่วนท่ี

ผิดพลาดจากความใกล้เคียงของข้อมลูตวัเลขท่ีใช้ในการประมวลผลและพืน้หลงัท่ีสง่ผลกระทบตอ่

การเปล่ียนแปลงของข้อมลูเคร่ืองมือไม่สามารถแสดงให้เห็นโดนภาพน่ิงท่ีใช้ Path_frame ในการ

ค้นคืนข้อมลูภาพท่ีสกัดข้อมลูออกมาได้ จึงต้องใช้วิธีการตรวจสอบจากชุดข้อมลูท่ีนํามาทําแผ่น

แบบจากชดุข้อมลูท่ีมีความผิดพลาดและนําคา่ข้อมลูท่ีใกล้เคียงไปตรวจสอบจากแผ่นแบบตามชดุ

ข้อมลูและ Frame_no  

 

รูปท่ี 5.5 ตวัอยา่งเฟรมท่ีค้นคืนและตวัเลขผิดพลาด 
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 การเลือกข้อมลูจากกราฟเพ่ือให้ได้จดุท่ีผิดพลาดท่ีอยูชิ่ดกนัคอ่นข้างยากเน่ืองจากข้อมลูท่ี

แสดงบนกราฟความสัมพันธ์ความห่างระหว่างข้อมูลเล็กมากทําให้การแสดงความผิดพลาด

บางสว่นไม่ตรงกนัข้อมลูท่ีต้องการบางจดุ ซึง่แก้ไขโดยการใช้ โปรแกรม Minitab และ Quantum 

GIS Enceladus มาช่วยตรวจดจูดุท่ีผิดพลาดบางสว่น 

เคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากเคร่ืองมือสกดัข้อมลูจากภาพวีดีโอระบบ APS พฒันาขึน้

โดยโปรแกรม Matlab เพ่ือใช้ตรวจสอบความถูกต้องและค้นคืนข้อมูลท่ีจัดเก็บในฐานข้อมูล 

PostgreSQL โดยตวัโปรแกรมท่ีทํางานจะมี 2 สว่นคือ 

 1.ฐานข้อมลูเพ่ือใช้ในการจดัเก็บข้อมลู (ใช้ PostgreSQL ในการจดัเก็บ) 

 2. เคร่ืองมือเพ่ือค้นคืนข้อมลูจากภาพวีดีโอระบบ APS (ใช้ Matlab) 

 โดยฐานข้อมลูจะทําหน้าท่ีจดัเก็บ ข้อมลูจากเคร่ืองมือสกดัข้อมลูจากภาพวีดีโอ เวลา, วนั, 

เดือน, ปี, คา่พิกดั, ค่าความถกูต้องของแต่ละเฟรม, time offset, รวมถึง path ของไฟล์รูปและ

วีดีโอเพ่ือใช้ในการค้นคืนข้อมลูซึง่ฐานข้อมลูยงัสามารถเช่ือมต่อโปรแกรมอ่ืน อย่างเช่นโปรแกรม 

Quantum Gis Enceladus เพ่ือนําไปสอบหาความถกูต้องของข้อมลูคา่พิกดัท่ีสกดัออกมาได้ ดงั

รูปท่ี 5.6  

 

รูปท่ี 5.6 ข้อมลูคา่พิกดัท่ีได้จากการเช่ือมตอ่ฐานข้อมลู 

สว่นเคร่ืองมือเพ่ือค้นข้อมลูจากภาพวีดีโอระบบ APS สามารถป้อนข้อมลูเวลา วนั เดือน ปี 

และค่าพิกดั และจะทําการเช่ือมต่อกบัฐานข้อมลู PostgreSQL โดยอตัโนมตัิ เม่ือทําการค้นคืน

ข้อมลูวีดีโอ ณ ตําแหน่งท่ีต้องการเคร่ืองมือจะทําการเรียก Path ท่ีเก็บข้อมลูไฟล์รูปภาพแต่ละ
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เฟรมและไฟล์วีดีโอนํามาแสดงบนจอภาพ รวมถึงแสดงข้อมลูท่ีได้จากการสกัดข้อมลูในรูปแบบ

ของกราฟความสมัพนัธ์ระหว่างเวลา และคา่พิกดัละติจดูและลองจิจดู มาแสดงผลในกราฟแกน x 

และ y เพ่ือตรวจสอบความถกูต้องท่ีได้จากการสกดัข้อมลู 

5.2 ปัญหาและอุปสรรค 
1.ข้อมลูท่ีใช้เป็นไฟล์วีดีโอดงันัน้การเปล่ียนแปลงของพืน้หลงัย่อมมีผลต่อการเข้าคู่แผ่น

แบบจากงานวิจยัการเตรียมข้อมลูคอ่นข้างใช้เวลานานเน่ืองจากต้องแยกข้อมลูแตล่ะตําแหน่งเพ่ือ

ใช้เป็นแผ่นแบบเปรียบเทียบตามตําแหน่งข้อมลูทัง้ 28 ตําแหน่ง และทําการคดัแยกข้อมลูภาพท่ี

ตดัเป็นแผ่นแบบด้วยสายตาเน่ืองจากคอมพิวเตอร์ไม่สามารถรับรู้ว่าภาพท่ีตดัเป็นตวัเลขหรือ

ตวัอกัษรใด 

2.ความผิดพลาดท่ีเกิดจากการความไมช่ดัเจนระหวา่งตวัเลขและตวัอกัษรซึง่คอมพิวเตอร์

ไมส่ามารถรับรู้วา่ตวัเลขหรือตวัอกัษรนัน้เป็นตวัเลขใด เน่ืองจากได้ทําการคดัแยกข้อมลูท่ีผิดพลาด

สว่นดงักลา่วทิง้จงึไมมี่แผน่แบบท่ีเข้าคูแ่ละใกล้เคียงทําให้ผลของข้อมลูท่ีสกดัมีความคลาดเคล่ือน

และผิดพลาด 

3.จากการทดสอบด้วยโปรแกรม Matlab มีปัญหาด้าน Memory Leak เกิดขึน้บอ่ยครัง้

สาเหตมุาจากการกําหนดคําสัง่ในการประมวลผลด้วยกระบวนการ Image Processing และการ

เข้าคู่แผ่นแบบ ทําให้ขนาดของข้อมูลมีผลต่อการประมวลผลเน่ืองจากกระบวนการดงักล่างใช้

หน่วยความจํามากขึน้ จากการทดสอบพบว่าขนาดของข้อมลูไฟล์วีดีโอท่ีใช้ทดสอบมีผลตอ่ปัญหา

ดงักลา่วจงึทําให้การค้นหาวิธีแก้ไขและทดสอบคอ่นข้างลา่ช้า  
 
5.3 ข้อเสนอแนะ 
 1.เพ่ือให้ข้อมูลท่ีสกัดมีความถูกต้องมากขึน้ในการเข้าคู่ วิธีท่ีนํามาใช้ในการแก้ปัญหา

เก่ียวกบัการเปล่ียนแปลงของข้อมลูภาพพืน้หลงัอย่างเช่น วิธีการทําข้อมลูท่ีสนใจให้เป็นเส้นบาง 

Skeletonization of Image ในการใช้เป็นแบบในการเข้าคู่หรือการตดัแบง่ตําแหน่งของข้อมลูท่ี

แท้จริงท่ีเราต้องการโดยใช้วิธีการลบพืน้หลงั Education of Background Subtraction 

2.ข้อมูลบางส่วนไม่จําเป็นต้องทําทุกขัน้ตอนเช่น วัน เดือน ปี ท่ีใช้ทดสอบในแต่ละชุด

ข้อมูล ซึ่งเป็นข้อมูลท่ีคงท่ีสามารถรับรู้ได้จากสายตาเม่ือเร่ิมทําการทดสอบ ข้อมูลเวลาตัง้ต้น

สามารถนําไปตรวจสอบข้อมลูท่ีสกดัถดัไปซึง่ไม่ควรจะน้อยกว่าเวลาตัง้ต้นเพราะค่าท่ีสกดัได้จาก

เวลามีความสมัพนัธ์เพิ่มขึน้แบบต่อเน่ือง ค่าละติจูดและลองจิจูด สามารถตรวจสอบได้จากการ

เปล่ียนแปลงของข้อมลูในระดบัองศา จากความเร็วโดยประมาณและระยะเวลาท่ีใช้ในการสกัด 

เพ่ือตรวจสอบพิกดัเบือ้งต้นโดยเทียบกบัข้อมลูพิกดัตําแหน่งท่ีได้ในระดบัฟิลปิดา 
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3.ในกรณีรู้ Front ของตวัเลขหรือตวัอกัษรท่ีประทบัอยูบ่นแตล่ะเฟรมของไฟล์วีดีโอ อาจจะ

ใช้ของ Front ในลกัษณะของตวัเลขและตวัอกัษรนัน้มาสร้างแผ่นแบบเพ่ือเข้าคูข้่อมลูโดยกําหนด

ตําแหน่งขอบเขตท่ีแท้จริงของภาพข้อมลูแผ่นแบบโดยใช้วิธี Labeling เพ่ือหาบริเวณขอบภาพของ

ข้อมลูโดยใช้แผน่แบบเป็นตวัตัง้เพ่ือใช้เง่ือนไขในการเปรียบเทียบความแตกตา่งของข้อมลูเม่ือแผ่น

แบบผลต่างเป็น 0 คอมพิวเตอร์จะตดัสินใจว่าเป็นตวัเลขหรือตวัอกัษรนัน้ ใช้ได้ในกรณีท่ีข้อมลู 

Front ของตวัเลขมีความแตกตา่งในเร่ืองลกัษณะโครงร่างของข้อมลูแตถ้่าหากข้อมลูมีลกัษณะของ

โครงร่างเหมือนกนัอาจจะเกิดปัญหาระหว่างเลข 3 - 8 , 6 - 9 - 0 และ 1 - 4 ข้อมลูท่ีใช้

เปรียบเทียบจะมีการทบัซ้อนกนัอาจทําให้คอมพิวเตอร์แปลความหมายผิดพลาด 
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ภาคผนวก ก  
การเข้าคูแ่ผน่แบบ 

 
ตวัอยา่งการคํานวณ Template Matching  กบัภาพขาวดําา (Binary) โดยต้องการค้นหาตําแหนง่

ของวตัถใุนภาพนําเข้าท่ีมีรูปร่างเหมือนกบัแผน่แบบท่ีต้องการแสดงดงัรูปท่ี 2.4 

 

  

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.1 ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซลและแผน่แบบ 

 

จะทําการเล่ือนแผน่แบบบนทกุพิกเซลท่ีแผน่แบบสามารถวางตวัอยูบ่นภาพนําเข้าได้โดยไม่เหล่ือม

ลํา้ออกมาภายนอกภาพนําเข้า ซึง่ในท่ีนีก็้คือบริเวณส่วนเฉพาะส่วนในท่ีมีขนาด 3x3 ของภาพ

นําเข้า (พิกเซลท่ีโดนขีดเส้นใต้) นัน่เอง ดงันัน้ เมทริกซ์ท่ีใช้ในการเก็บผลลพัท์ท่ีคํานวณได้ก็จะมี

ขนาด Size = 3x3 ซึง่ในกรณีทัว่ไปสามารถคํานวณได้โดย Size = (W-w+1) x (H-h+1) แสดงดงั

รูป 2.5 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.2  ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซลและแผน่แบบ 

 

การเล่ือนครัง้ท่ี 1 เน่ืองจากขนาดSize = 3x3 เม่ือเทียบกบัภาพนําเข้าจงึมีการเล่ือนตําแหนง่

ทัง้หมด 9 ครัง้ รูปท่ี ก.3 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 1 
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    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.3 การเล่ือนครัง้ท่ี 1  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R1  

 R1 = |0 - 0| + |1 - 1| + |0 - 0| + |0 - 1| + |1 - 1| + |1 - 0| + |0 - 0| + |1 - 0| + |0 - 0| = 3 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 2 รูปท่ี ก.4 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 2 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.4 การเล่ือนครัง้ท่ี 2  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R2  

 R2 = |0 - 1| + |1 - 0| + |0 - 1| + |0 - 1| + |1 - 0| + |1 - 1| + |0 - 0| + |1 - 0| + |0 - 1| = 7 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 3 รูปท่ี ก.5 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 3 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.5 การเล่ือนครัง้ท่ี 3  

 

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R3  

 R3 = |0 - 0| + |1 - 1| + |0 - 0| + |0 - 0| + |1 - 1| + |1 - 1| + |0 - 0| + |1 - 1| + |0 - 0| = 0 
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การเล่ือนครัง้ท่ี 4 รูปท่ี ก.6 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 4 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.6 การเล่ือนครัง้ท่ี 4  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R4  

 R4 = |0 - 1| + |1 - 1| + |0 - 0| + |0 - 0| + |1 - 0| + |1 - 0| + |0 - 1| + |1 - 1| + |0 - 0| = 4 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 5 รูปท่ี ก.7 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 5 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.7 การเล่ือนครัง้ท่ี 5  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R5  

 R5 = |0 - 1| + |1 - 0| + |0 - 1| + |0 - 0| + |1 - 0| + |1 - 1| + |0 - 1| + |1 - 0| + |0 - 0| = 6 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 6 รูปท่ี ก.8 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 6 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.8 การเล่ือนครัง้ท่ี 5  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R6  

 R6 = |0 - 0| + |1 - 1| + |0 - 1| + |0 - 0| + |1 - 1| + |1 - 0| + |0 - 0| + |1 - 0| + |0 - 0| = 3 
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การเล่ือนครัง้ท่ี 7 รูปท่ี ก.9 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 7 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.9 การเล่ือนครัง้ท่ี 7  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R7  

 R7 = |0 - 0| + |1 - 0| + |0 - 0| + |0 - 1| + |1 - 1| + |1 - 0| + |0 - 1| + |1 - 1| + |0 - 1| = 5 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 8 รูปท่ี ก.10 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 8 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.10 การเล่ือนครัง้ท่ี 8  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R8  

 R8 = |0 - 0| + |1 - 0| + |0 - 1| + |0 - 1| + |1 - 0| + |1 - 0| + |0 - 1| + |1 - 1| + |0 - 0| = 6 
 
การเล่ือนครัง้ท่ี 9 รูปท่ี ก.11 แสดงการเล่ือนครัง้ท่ี 9 

   
    ภาพนําเข้าขนาด 5x5 พิกเซล             Template                Matrix R 

รูปท่ี ก.11 การเล่ือนครัง้ท่ี 9  

ผลลพัธ์ท่ีได้คือ Matrix R9  

 R9 = |0 - 0| + |1 - 1| + |0 - 0| + |0 - 0| + |1 - 0| + |1 - 0| + |0 - 1| + |1 - 0| + |0 - 0| = 4 
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สรุปตําแหนง่ของพิกเซลท่ีมีคา่ R น้อยท่ีสดุจะเป็นตําแหน่งท่ีบริเวณของภาพนําเข้ามีลกัษณะ

คล้ายแผน่แบบมากท่ีสดุนัน้เองแสดงดงัรูปท่ี 2.15 
  

 
 
 
 

รูปท่ี ก.12 ตําแหนง่ของคา่น้อยท่ีสดุภายใน Matrix R 
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ภาคผนวก ข 
กราฟแสดงความสมัพนัธ์ทางสถิติของภาพนําเข้าและแผ่นแบบ 
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รูปท่ี ข.1 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (13/jul/2007) 
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รูปท่ี ข.2 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (13/jul/2007) 



96 

 

 

82
66

81
21

79
76

78
31

76
86

75
4 1

73
96

7 25
1

71
06

69
61

68
16

66
71

65
2 6

63
81

6 23
6

60
91

59
46

58
01

56
56

55
11

53
6 6

52
21

5 07
6

49
31

47
86

46
41

44
96

43
51

42
0 6

40
61

39
16

37
71

36
26

34
81

33
36

31
9 1

30
46

2 90
1

27
56

26
11

24
66

23
21

21
76

20
3 1

18
86

1 74
1

15
96

14
51

13
06

11
61

10
168 7172

6
58

1
43

6
29

1
14

61

11:40:00

11:38:00

11:36:00

11:34:00

freame_no

ti
m

e

80006000400020000

11:40:00

11:38:00

11:36:00

11:34:00

freame_no

ti
m

e

11:39:3411:38:3411:37:3411:36:3411:35:3411:34:3411:33:34

6.0

4.5

3.0

1.5

0.0

time

Fr
e

q
u

e
n

cy

Mean 0.4838
StDev 0.0009451
N 58

Individual Value Plot of time Scatterplot of time vs freame_no

Histogram of time
Normal 
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รูปท่ี ข.5 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 2 of 11) 
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รูปท่ี ข.6 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (12/jun/2008 2 of 11) 
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รูปท่ี ข.7 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 3 of 11) 
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รูปท่ี ข.9 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 4 of 11) 
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รูปท่ี ข.10 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (12/jun/2008 4 of 11) 
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รูปท่ี ข.11 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 5 of 11) 
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รูปท่ี ข.12 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Accuracy และ Frame_no (12/jun/2008 5 of 11)) 
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รูปท่ี ข.13 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 6 of 11) 
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รูปท่ี ข.15 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่ง Time และ Frame_no (12/jun/2008 7 of 11) 
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การนําคา่ละติจดูและลองจิจดูมาตรวจสอบแนวบนิของเฮลิคอปเตอร์ 

 

 
รูปท่ี ค.1 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (13/jul/2008) 

 

 
รูปท่ี ค.2 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 1 of 11) 
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รูปท่ี ค.3 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 2 of 11) 

 

 
รูปท่ี ค.4 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 3 of 11) 
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รูปท่ี ค.5 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 4 of 11) 

 

 
รูปท่ี ค.6 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 5 of 11) 
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รูปท่ี ค.7 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 6 of 11) 

 

 
รูปท่ี ค.8 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 7 of 11) 
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รูปท่ี ค.9 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 8 of 11) 

 

 
รูปท่ี ค.10 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 9 of 11) 
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รูปท่ี ค.11 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 10 of 11) 

 

 
รูปท่ี ค.12 แนวบนิถ่ายจากคา่ ละตจิดู และ ลองจิจดู (12/jun/2008 11 of 11) 
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คุณวุฒกิารศึกษา: 
พ.ศ. 2549  วิศวกรรมบณัทิต สาขาวิศวกรรมสํารวจ 
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