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รายงานวิจัยฉบับสมบูรณ ประจําปงบประมาณ 2546  
โครงการวิจัยยอยลําดับที่ 6 เรื่อง 

การพัฒนาโปรแกรมการเขารหัสสัญญาณวิดีโอตามมาตรฐาน MPEG4 เพื่อใชในการ
เขารหัสเชิงวัตถุ 

 
1. ผูรับผิดชอบโครงการ 

รองศาสตราจารย ดร. สมชาย จิตะพันธกุล  หัวหนาโครงการ 
 อาจารยวิทยากร อัศดรวิเศษ    นักวิจัย 
 นายธีระพงษ ประทุมศิริ    นักวิจัย 
 นายณัฐ กาญจนศิริ     นักวิจัย 
 

 หมายเหตุ โครงการวิจัยยอยน้ีในปแรกมี  2 แผนงานวิจัย คือ การเขารหัสสัญญาณวีดีทัศนแบบปรับ
สเกลความละเอียด (Fine Granularity Scalability Video Coding) และแผนงานวิจัยเรื่อง การแยกสวนภาพวีดีทัศน
อยางอัตโนมัติ (Automatic Video Image Segmentation) ซึ่งเปนแผนงานที่มีเนื้อหาเกี่ยวของเช่ือมโยงกันและเสริม
กัน และปรากฏในรายงานความกาวหนาครั้งที่ 1 ของปที่ 2  ทั้ง 2 แผนงาน อยางไรก็ตาม เนื่องจากระหวางจัดทํา
รายงานฉบับสมบูรณของโครงการปแรกนั้น แผนงานแรกไดเสร็จสิ้นสมบูรณและทางผูวิจัยไดจัดทํารายงานบรรจุ
ไวในตัวรายงานไปแลว ยังคงเหลืองานในสวนของแผนงานที่ 2 ที่ตองดําเนินการตอไป เพื่อใหบรรลุเปาหมายที่
วางไว ทั้งนี้ในปที่ 2 ไดแยกแนวทางการวิจัยในแผนงานนี้ออกเปน 2 สวนคือ 

 1. Automatic Segmentation of Video Objects Using Bayesian Decision Technique 
 2. Selective Region of Interest Video Objects Segmentation Based on Color Component and 

Morphological Technique 
 

2. วัตถุประสงคของโครงการ 
2.1 พัฒนากรรมวิธีการแยกสวนภาพวิดีโอตามขอกําหนดของมาตรฐาน MPEG-4 
2.2 เพื่อพัฒนาเทคนิคและกรรมวิธีการแยกสวนภาพบริเวณที่สนใจ ที่สามารถใชกับการจัดสรรบิตใน 

บริเวณที่สนใจ 
 
3. ขอบเขตหรือเปาหมายของโครงการ 

3.1 พัฒนาวิธีสําหรับแยกสวนภาพตามขอกําหนดของมาตรฐาน MPEG-4 
3.2 พัฒนาวิธีสําหรับแยกสวนภาพบริเวณที่สนใจที่เปนบริเวณใบหนา และที่เปนวัตถุได เมื่อวัตถุเหลานั้น 

มีสวนของใบหนาปรากฎอยู 
3.3 พัฒนาการแยกสวนภาพบริเวณที่สนใจเปนแบบอัตโนมัติ 
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4. สวนงานที่ไดดําเนินการไปแลว 
 4.1 สวนงานวิจัยเร่ือง  Automatic Segmentation of Video Objects Using Bayesian Decision 
Technique 

4.1.1 การแยกสวนภาพวิดีโอโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย 

การวิจัยดานการแยกสวนภาพวิดีโอมีทั้งแบบอัตโนมัติและกึ่งอัตโนมัติ โดยใชเทคนิคตางๆกันนั้น มี
หลากหลายวิธี ในงานวิจัยนี้ เปนการแยกสวนภาพวิดีโอโดยใชเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย รูปที่ 4.1 เปน
โครงสรางแนวคิดของงานวิจัย [8] ทางดานอินพุทเปนภาพ 2 เฟรมที่ติดตอกัน โดยผลลัพธที่ไดคือมาสกของวัตถุ 
ในขอบเขตงานวิจัยนี้ วัตถุคือตัวคนที่เคลื่อนไหวภายในภาพโดยลักษณะของวิดีโอจะเปนวิดีโอคอนเฟอเรนซ แต
ละสวนในรูปที่ 4.1 มีกรรมวิธีดังนี้ 

 

รูปที่ 4.1 โครงสรางของแนวคิดของงานวิจัย 

   4.1.1.1 การแยกสวนภาพเชิงพื้นที่ (Spatial Segmentation) 

 การแยกสวนภาพเชิงพื้นที่นั้น กระทําเพื่อแบงภาพออกเปนสวนยอยๆ โดยขอบของสวนยอยๆ ของภาพ
นั้นตองเปนขอบของวัตถุดวย กระบวนการที่กระทําแลวใหผลลัพธเชนนี้คือ อัลกอริทึมสันปนน้ํา โดยกอนจะมี
การกระทําอัลกอริทึมสันปนน้ํานั้น จะตองอานคาความเขมแสงของลําดับวิดีโอเขามา แลวทํากระบวนการไดเล
ชันกับอีโรชัน เพื่อนําไปหาคาเกรเดียนตเชิงสัณฐานของภาพนั้น ตอจากนั้นจึงนํามาทําตามอัลกอริทึมสันปนน้ําดัง
แสดงในรูปที่ 4.2  

 

รูปที่ 4.2 โครงสรางการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่ 

การแยกภาพสวนเชงิพืน้ที ่
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 การนําไปใชในการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่นั้นจะนําเฉพาะความเขมแสงไปใชเทานั้น ภาพที่ไดออกมา
จากกระบวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่นั้นจะเปนภาพขาวดําโดยแบงออกเปนสวนยอยๆ ซึ่งแตละสวนจะมีเสน
ขอบเขตเปนสีดําลอมรอบพื้นที่ที่เปนสีขาว รูปที่ 4.3 แสดงตัวอยางผลลัพธจากอัลกอริทึมสันปนน้ํา 

              

(ก)                                                        (ข) 

รูปที่ 4.3 แสดงตัวอยางผลลัพธจากอัลกอริทึมสันปนน้ํา (ก) รูปตนฉบับ 

(ข) ผลลัพธจากอัลกอริทึมสันปนน้ํา 

   4.1.1.2 การแยกสวนภาพเชิงเวลา (Temporal Segmentation) 

 เปาหมายของการแยกสวนภาพเชิงเวลาคือเพื่อใหไดสวนของพ้ืนที่หรือวัตถุที่ตองการมากที่สุด เพื่อจะ
ไดถูกนําไปใชโดยสวนของการตัดสินใจไดอยางมีประสิทธิภาพ ถาการแยกสวนภาพเชิงเวลายังไมสามารถแยก
สวนของวัตถุที่ตองการไดมากพอแลว กระบวนการตัดสินใจก็ใหผลที่ดีไดยาก การแยกสวนภาพเชิงเวลาใช
ประโยชนจากภาพ 2 เฟรมที่อยูติดตอกัน เนื่องจากวา ถาเกิดการเคลื่อนไหวขึ้นแลว ก็จะเกิดการเปลี่ยนแปลงของ
ความเขมแสงดวย การแยกสวนภาพเชิงเวลาสามารถเขียนเปนกระบวนการไดดังรูปที่ 4.4  

 

 

 

 

รูปที่ 4.4 โครงสรางการแยกสวนเชิงเวลา 

เริ่มตนจะนําความเขมแสงของภาพเฟรมที่ i+1xและภาพเฟรมที่xixมาตรวจจับการเปลี่ยนแปลงแลวทํา
เปนคาสัมบูรณ เพราะฉะนั้นพื้นที่สวนที่ไมเกิดการเคลื่อนไหวก็จะมีคาเปนศูนย แตเนื่องจากอุปกรณที่ใชจับภาพ
อาจมีการรบกวนเนื่องจากความรอน ความผิดพลาดที่เกิดจากการ ควอนไทซ และอื่นๆ [5]xอันอาจมีผลทําใหคา
ความเขมแสงของสวนที่ไมเคลื่อนไหวไมเปนศูนยทั้งหมด วิธีแกไขขั้นตนคือกําหนดคาจุดเปลี่ยนไวคาหนึ่งเพื่อ
ใชประมาณวาความแตกตางนั้น เกิดจากการเคลื่อนไหวจริงๆ มิใชเกิดจากความผิดพลาดหรือการรบกวนของสิ่ง
อื่นๆ มาสกตรวจจับการเคลื่อนไหว (Change Detection Mask : CDM) นิยามไดดังนี้ 

Change 
Detection 

Scan 
Object 

เฟรม i 

เฟรม i+1 

Temporal 
Segmentate
d 
mask 

การแยกสวนภาพเชงิเวลา 
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                                                  1        ถา  di ≥ Ti                                       

CDMi (x,y)     =                               (2.1) 

 0        ถา  di ≥ Ti     

 โดยที่  di = | pi (x,y) - pi-1 (x,y) |  

           pi(x,y) คือ คาระดับสีเทาที่ตําแหนง (x,y) ในเฟรมที่ i  

           Ti เปนคาเทรสโฮล ซึ่งมีคาแตกตางกันไปตามระบบรับภาพแตละระบบ 

ผลลัพธที่ไดจะถูกนํามาทําไดเลชันกอนเพื่อขยายจุดการเปลี่ยนแปลงใหใหญขึ้น แลวสแกนหาวัตถุโดย
สมมติวาจุดของการเปลี่ยนแปลงที่ตรวจจับได เปนขอบของวัตถุและวัตถุคือสิ่งที่อยูภายในจุดขอบเหลานั้นดังรูป
ที่ 4.5 

การสแกนครั้งแรกจะสแกนจากซายไปขวาและบนลงลาง เมื่อพบจุดการเปลี่ยนแปลงในแถวใดแถวหนึ่ง
แลว ใหสวนที่เหลือในแถวนั้นเปนสีขาวนับต้ังแตจุดนั้นไปทางขวาดังในรูปที่ 4.5 (ค) การสแกนครั้งที่สองจะ
สแกนจากขวามาซายและบนลงลาง เมื่อพบจุดการเปลี่ยนแปลงในแถวแลว ใหสวนที่เหลือในแถวนั้นเปนสีขาว
นับจากจุดนั้นไปทางซายดังรูปที่ 4.5 (ง) นําผลลัพธของทั้งสองครั้งมากระทํา AND ตอกัน ไดผลลัพธดังรูปที่ 4.5 
(จ) แลวจึงสแกนครั้งสุดทายจะสแกนจากบนลงลางและซายไปขวาเมื่อพบจุดการเปลี่ยนแปลงในคอลัมนนั้นแลว
ใหสวนที่เหลือในคอลัมนเปนสีขาวนับจากจุดนั้นไปขางลางผลลัพธดังรูปที่ 4.5 (ฉ) เพื่อนําไปใชเปนมาสกใหกับ
กระบวนการตัดสินใจตอไป เปาหมายของการสแกนคือตองการตรวจจับสวนของวัตถุใหไดมากที่สุดโดยใช
ขอมูลจากการตรวจจับการเคลื่อนไหว โดยทั่วไปลักษณะของวิดีโอคอนเฟอรเรนซคือ มีตัวคนปรากฏอยูครึ่งตัว
และสวนที่เคลื่อนไหวโดยมากคือสวนของใบหนา ดังนั้นการแนวคิดของการสแกนจะใชประโยชนจากความจริง
ขอดังกลาว 

               

(ก)                                                                (ข) 
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(ค)                                                          (ง) 

              

(จ)                                                          (ฉ) 

รูปที่ 4.5 แสดงวิธีการสแกน   (ก) CDM    (ข) CDM ที่ไดรับการทําไดเลชัน   (ค) สแกนครั้งแรก 

(ง) สแกนครั้งที่สอง  (จ) การกระทํา AND     (ฉ) สแกนครั้งที่สาม 

   4.1.1.3 กระบวนการตัดสินใจ 

กระบวนการตัดสินใจจะใชการตัดสินใจแบบเบย สามารถแบงไดเปนสองกรณีคือกรณีที่มีมาสกจาก
กระบวนการติดตามวัตถุและกรณีที่ไมมีมาสกจากกระบวนการติดตามวัตถุ 

ก) กรณีที่ไมมีมาสกจากกระบวนการติดตามวัตถุ 

กรณีนี้จะเกิดขึ้นเปนการตัดสินในเฟรมแรกเทานั้น กระบวนการคือนํามาสกที่ไดจากการแยก
สวนภาพเชิงเวลามาพิจารณาเปน 2 คลาส คือคลาสของวัตถุ และคลาสของพื้นหลัง แสดงดังรูปที่ 4.6 

 

รูปที่ 4.6 ตัวอยางมาสกที่ไดจากการแยกสวนภาพเชิงเวลา 
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ข) กรณีที่มีมาสกจากกระบวนการติดตามวัตถุ 

จะกระทําโดยนํามาสกที่ไดจากการแยกสวนเชิงเวลาและมาสกที่ไดจากกระบวนการติดตาม
วัตถุมากระทํา OR กัน แลวพิจารณาออกเปนสองคลาส คือ คลาสของวัตถุและคลาสของพื้นหลัง มาสกที่ไดจาก
กระบวนการติดตามวัตถุแสดงดังรูปที่ 4.7 มาสกที่ไดจากการกระทํา OR แสดงดังรูปที่ 4.8 

 

รูปที่ 4.7 ตัวอยางมาสกที่ไดจากกระบวนการติดตามวัตถุ 

 

รูปที่ 4.8 ตัวอยางมาสกที่ไดจากการกระทํา OR 

 ในการกระบวนการตัดสินใจจะใชเวกเตอรลักษณะเดน x ซึ่งเปนขอมูลขององคประกอบสีต้ังแต 1 ถึง 3 
องคประกอบ ในงานวิจัยนี้จะทดลองตามแบบจําลองสีทั้ง 3 แบบ โดยแสดงดังรูปที่ 4.9  
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รูปที่ 4.9 ขอมูลขององคประกอบสีที่ใชเปนเวกเตอรลักษณะเดน 

 กระบวนการตัดสินใจมี 2 ขั้นตอน  ขั้นตอนแรกทําการหาความนาจะเปนไปได (likelihood) ขั้นตอนที่

สองตัดสินวาจุดภาพนั้นเปนวัตถุหรือพ้ืนหลัง จาก R(αi | x )   = ∑
=

c

1 j
 λ ( αi | wj ) P(wj|x) โดย  c คือจํานวนของ

คลาส ในที่นี้มี 2 คลาส คือคลาสวัตถุและคลาสพื้นหลัง กําหนดให  α1 คือการเลือกใหเปนวัตถุ   α2 คือการเลือก
ใหเปนพื้นหลัง  w1 คือ คลาสของวัตถุ   w2 คือ คลาสของพื้นหลัง   x  คือ ขอมูล 24 บิต ของ Y Cb และ Cr  ของ

ภาพเฟรมที่ i      λ ( αi | wj ) คือ คาความสูญเสียเมื่อเลือกวาเปนคลาส wi โดยเงื่อนไขคือ wj (ยอเปน λ ij) 

  R(α1| x)  =  λ 11 P(w1|x)  +  λ12 P(w2|x)                           (2.2) 

  R(α2| x)  =  λ21 P(w2|x)  +  λ 22 P(w2|x)                    (2.3) 

 โดยการตัดสินใจของเบยจะตัดสินวาเปน w1 เมื่อ 

  R(α1| x)  <  R(α2| x)       (2.4) 

 แทน สมการที่ (2.2) และ สมการที่ (2.3) ลง สมการที่ (2.4) ได 

  (λ21- λ11) P(w1| x)  >  (λ12 - λ22) P(w2| x)     (2.5) 

  (λ21 - λ11) p(x | w1) P(w1)  >  (λ12- λ22) p(x | w2) P(w2)    (2.6) 

  
)w|p(x
)w|p(x

2

1      >    
1121
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   -  
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)P(w

1

2                                     (2.7) 
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 โดยให λ11 = λ22 = 0  เพราะวาเปนกรณีที่เกิดการสูญเสียนอยที่สดุ 

 λ21 = λ12 = 1   เนื่องจากตองการใหเกิดความสูญเสียที่เทาๆกัน  

  
)w|p(
)w|p(

2

1

x
x

    >    
)P(w
)P(w

1

2        (2.8) 

 เพราะฉะนั้นการตัดสินใจวา จุดภาพใดเปนวัตถุหรือพ้ืนหลัง จะดูจาก x ที่จุดภาพนั้นวาสอดคลองกับ
สมการ (2.8) หรือไม ถาสอดคลองจะถือวาวัตถุ ถาไมสอดคลองจะถือวาเปนพื้นหลัง   ผลลัพธที่ไดจาก
กระบวนการตัดสินใจจะเปนมาสกขาวดํา ซึ่งจะนําไปใชโดยกระบวนการขางหลังตอไป รูปที่ 4.10 แสดงมาสกที่
ไดในรูปแบบของภาพสี 

 

 

รูปที่ 4.10 ตัวอยางมาสกที่ไดการตัดสินใจในรูปแบบของภาพสี 

 คาความนาจะเปนกอน P(w1) หาไดจาก จํานวนจุดภาพที่เปนการเคลื่อนไหวตอจํานวนจุดภาพทั้งหมด 
เชนจากรูปที่ 4.5 (ฉ) จะเห็นไดวา จํานวนจุดภาพที่เปนการเคลื่อนไหวคือสวนที่เปนสีขาว  จํานวนจุดภาพทั้งหมด
คือพื้นที่ของขนาดของภาพ  สวนคาความนาจะเปนกอน P(w2) นั้นก็คือจุดภาพที่ไมใชจุดภาพที่เคลื่อนไหวตอ
จํานวนจุดภาพทั้งหมด จากรูปที่ 4.5 (ฉ) จุดภาพที่ไมใชจุดภาพที่เคลื่อนไหวก็คือสวนที่เปนสีดํา สามารถแสดงได
ดังสมการ 

  P(w1) = nเคลื่อนไหว / nทั้งหมด                                                       (2.9) 

P(w2) = nไมเคลื่อนไหว / nทั้งหมด        (2.10) 

 โดย 

 nเคลื่อนไหว คือจํานวนจุดภาพที่กําหนดวาเปนจุดภาพที่เคลื่อนไหว หาไดโดยการสแกนครั้งที่สามใน
กระบวนการแยกสวนภาพเชิงเวลา 

 nไมเคลื่อนไหว คือจํานวนจุดภาพที่กําหนดวาเปนจุดภาพที่ไมเคลื่อนไหว หาไดโดยการสแกนครั้งที่สามใน
กระบวนการแยกสวนภาพเชิงเวลา 

 nทั้งหมด คือ จํานวนจุดภาพทั้งหมดของภาพนั้น 
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  4.1.1.4 กระบวนการขางหลัง 

 มาสกที่ไดจากกระบวนการตัดสินใจ คอนขางมีสิ่งรบกวนมาก ฉะนั้นจะตองกําจัดออกกอนแลวจึง
นําไปรวมกับภาพที่ไดจากกระบวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่ กรรมวิธีแสดงดังรูปที่ 4.11 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.11 โครงสรางของกระบวนการขางหลัง 

 พ้ืนที่มากที่สุดx(MaximumxRegion)xเปนกระบวนการหาพื้นที่ที่มากที่สุดโดยอินพุทคือมาสกที่ไดจาก
กระบวนการตัดสินใจ ดังไดกลาวแลววากระบวนการตัดสินใจจะใหมาสกที่มีวัตถุและสิ่งรบกวนที่เปนจุดเล็กจุด
นอยติดมาดวยเปนจํานวนมาก เพราะฉะนั้นจําเปนตองกําจัดจุดเล็กจุดนอยน้ันออก โดยทําการหาจุดที่มีพ้ืนที่มาก
ที่สุด แลวกําหนดใหพ้ืนที่นั้นเปนพื้นที่ของวัตถุ สวนจุดเล็กจุดนอยน้ัน กําหนดใหเปนพื้นที่ของพื้นหลัง เมื่อเปน
เชนนี้แลว จะไดมาสกที่มีพื้นที่เพียงพื้นที่เดียว ซึ่งอนุมานไดวาเปนวัตถุที่สนใจ ในการตัดสินใจ (decision) นั้น จะ
เปนการตัดสินวาพื้นที่ที่ไดจากกระบวนการแยกสวนเชิงพื้นที่วา สวนใดเปนวัตถุ สวนใดเปนพื้นหลัง โดยใช
เงื่อนไขวา ถาพื้นที่ยอยในภาพที่ไดจากการแยกสวนเชิงพื้นที่ พ้ืนที่ใดถูกครอบครองโดยพื้นที่ที่ไดจาก 
กระบวนการพื้นที่มากที่สุด เกินครึ่งหนึ่งแลว จะกําหนดใหพ้ืนที่ยอยน้ันเปนวัตถุ  สามารถแสดงเปนสมการได
ดังนี้ 

  P = N( proj
tR , Rs) / N(Rs)      (2.11) 

 โดย Rs คือ พื้นที่ยอยในภาพที่ไดจากการแยกสวนเชิงพื้นที่   proj
tR  คือ พื้นที่ยอยที่ไดจากการแยกสวน

เชิงเวลาเมื่อฉายลงบนภาพที่ไดจากการแยกสวนเชิงพื้นที่    N(Rs) คือจํานวนจุดภาพในพื้นที่ยอย Rs 

 สาเหตุที่ใชการแยกสวนเชิงพื้นที่มาใช เพราะวาพื้นที่ยอยของภาพที่ไดจากการแยกสวนเชิงเวลานั้น มี
สวนขอบของวัตถุอยู (เพราะเปนการหาเกรเดียนต) ดังนั้นจึงมั่นใจไดระดับหนึ่งวา พ้ืนที่ที่กําหนดเปนวัตถุจะตรง
กับขอบของวัตถุดวย ผลลัพธที่ไดจากการกระบวนการขางหลังจะเปนมาสกของวัตถุในภาพเฟรมที่ i และผลที่ได
จะถูกเก็บไวใชเปนตัวติดตามโดยกระบวนการติดตามวัตถุตอไป ผลลัพธที่ไดแสดงในรูปที่ 4.12  
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รูปที่ 4.12 ตัวอยางมาสกที่ไดจากการกระบวนการขางหลัง (มาสกของวัตถุ) 

   4.1.1.5 การติดตามวัตถุ (Object Tracing) 

 การติดตามวัตถุเปนเหมือนหนวยความจําหนวยหนึ่งซึ่งมีหนาที่เก็บมาสกวัตถุของภาพ  เฟรมที่ i เพื่อ
นําไปใชในกระบวนการตัดสินใจของภาพเฟรมที่ i+1 ตอไป  
 
  4.1.2 ผลการทดลอง 
 ในสวนนี้ เปนการแสดงผลการทดลองของการแยกสวนภาพโดยเทคนิดการตัดสินใจแบบเบย 
เปรียบเทียบกับ การแยกสวนภาพโดยวิธีทดสอบสมมติฐาน [5] และการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลา [6] โดยสวน
แรกจะแสดงผลการแยกสวนโดยพิจารณาขอมูลขององคประกอบสีตามแบบจําลองสี RGB, HSI, YCbCr 

 
  4.1.2.1 ผลการแยกสวนภาพที่ไดจากกระบวนการขางหลัง โดยพิจารณาขอมูลของ

องคประกอบสีตามแบบจําลองสีท้ัง 3 แบบ 
 ตารางที่ 4.1 แสดงคาอัตราผิดพลาดเฉลี่ยจากการใชขอมูลตามแบบจําลองสีแตละแบบมาเปนเวกเตอร
ลักษณะเดน ซึ่งพบวาในลําดับภาพ Mother&Daughter เมื่อนําองคประกอบของ Y และ Cb มาเปนเวกเตอร
ลักษณะเดนรวมกันแลวจะใหคาอัตราผิดพลาดเฉลี่ยนอยที่สุด จากผลการทดลอง เมื่อใชองคประกอบสี GB เปน
เวกเตอรลักษณะเดนก็สามารถแยกสวนไดเชนกัน โดยมีคาอัตราผิดพลาดเฉลี่ยเปนรอยละ 8.04 สาเหตุที่เปนเชนนี้
เปนเพราะวาการแปลงองคประกอบสีจากแบบจําลองสี YCbCr เปนแบบจําลองสี RGB นั้นเปนการแปลงโดยใช
เมตริกซการแปลงในบทที่ 2 ซึ่งเปนการแปลงแบบเชิงเสน ซึ่งสรุปไดวาองคประกอบสี YCb มีความสัมพันธเปน
เชิงเสนกับองคประกอบสี GB 
 

ตารางที่ 4.1 คาอัตราความผิดพลาดโดยเฉลี่ยจากภาพวิดีโอ 100 ภาพ 

        อัตราผิดพลาดเฉลี่ย      

        องคประกอบสี      ลําดับภาพ Mother&Daughter                    ลําดับภาพ Sak7 

                 Y     61.96     7.87   

                 Cb   33.88     95.20   

                 Cr   24.68     82.26   

                 Y Cb   7.28     4.65   

                 Y Cr   13.29     4.51   

                 Cb Cr   12.16     78.58   
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                 Y Cb Cr   34.54     6.20   

                 R     62.68     18.17   

                G     68.42     5.88   

                 B     52.98     4.57   

                 R G   12.25     5.60   

                 R B   11.41     4.65   

                 G B   8.04     4.73   

                  R G B   13.07     6.20   

                 H   21.48     82.17   

                 S     38.13     65.20   

                  I     62.68     8.58   

                  H S   9.77     5.57   

                  H I   13.08     4.91   

                  S I   12.27     4.77   

                  H S I   13.09     6.20   
 
ในลําดับภาพ Sak7 พบวา มีองคประกอบสีที่สามารถนํามาเปนเวกเตอรลักษณะเดนไดหลาย

องคประกอบ เชน YCb YCr B RB GB I HI และ SI ซึ่งจากผลการทดลองนั้น YCb มีคาอัตราผิดพลาดไมเกินรอย
ละ 10 จากผลการทดลองจะเห็นวามีเพียงองคประกอบสี YCb ที่สามารถแยกสวนออกมาไดทั้ง 2 ลําดับภาพ 

  4.1.2.2 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Claire 
 รูปที่ 4.13 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 6  ซึ่งจะ
เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 4 เปนตนไป 

 
รูปที่ 4.13 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 1 ถึง 6 
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รูปที่ 4.14 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 1 ถึง 6 

 
รูปที่ 4.15 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 1 ถึง 6 

 
 รูปที่ 4.14 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 6  ซึ่งจะเห็นวา
ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 

รูปที่ 4.15 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 6  ซึ่งจะเห็นวาสามารถ
แยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 3  

จากผลการทดลองจะเห็นวา การแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวโดยใช
จํานวนเฟรมที่นอยที่สุด การแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐานนั้นสามารถแยกไดเต็มตัวในเฟรมที่ 23 

   4.1.2.3 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Mother&Daughter 
รูปที่ 4.16 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะ

เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 7 เปนตนไป 
รูปที่ 4.17 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9  ซึ่งจะเห็นวา

ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 
รูปที่ 4.18 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะเห็นวาไมสามารถ

แยกสวนไดครบเต็มตัว 
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รูปที่ 4.16 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 
รูปที่ 4.17 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 1 ถึง 9 
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รูปที่ 4.18 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 
 จากผลการทดลองจะเห็นวาการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยสามารถแยกวัตถุไดเต็ม
ตัวต้ังแตเฟรมที่ 7 ในขณะที่การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานนั้นสามารถแยกสวนไดครบในเฟรมที่ 89 สวน
วิธีการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลานั้นสามารถแยกไดครบในเฟรมที่ 19 ดังแสดงในรูปที่ 4.19 
 

             
(ก)                                                         (ข) 

รูปที่ 4.19 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 89   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 19 
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  4.1.2.4 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Grandmother 

รูปที่ 4.20 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 31 ถึง 39 ซึ่งจะ
เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 35 เปนตนไป 

 
รูปที่ 4.20 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 31 ถึง 39 

 

 
รูปที่ 4.21 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 31 ถึง 39 

รูปที่ 4.20 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 31 ถึง 39 ซึ่งจะเห็นวา
ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 

รูปที่ 4.21 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 31 ถึง 39 ซึ่งจะเห็นวาไม
สามารถแยกสวนไดครบเต็มตัว 
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รูปที่ 4.22 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 31 ถึง 39 

 
 จากผลการทดลองพบวาการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยสามารถแยกสวนไดครบเต็ม
ตัวต้ังแตเฟรมที่ 35 ซึ่งจากรูปที่ 4.22 จะเห็นวามีบางสวนเกาอี้ติดมาดวย เนื่องจาก เสนผมและเกาอี้มีสีที่คลายกัน 
การที่ใชจํานวนเฟรมถึง 35 เฟรมเพื่อที่จะใชแยกสวนไดเต็มตัวเปนเพราะวาการเคลื่อนไหวของวัตถุมีนอยมาก
โดยเฉพาะสวนหัวไหลและตัว 
 การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานและการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลานั้น ในชวง 39 เฟรมแรก
ไมสามารถแยกสวนไดครบเต็มตัวเนื่องจากบริเวณหัวไหลยังไมคอยเคลื่อนไหวมากนัก  

การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานสามารถแยกสวนออกมาไดเต็มตัวในเฟรมที่ 49 ซึ่งมีพื้นหลังติด
มามากพอสมควรเพราะกระบวนการขางหลังและกระบวนการติดตามวัตถุไดสะสมจํานวนเฟรมของวัตถุกอน
หนาไวมากเกินไป ดังนั้นจึงเกิดการสะสมของจุดภาพที่เปนพื้นหลังไปเรื่อยๆ สวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และ
เวลานั้นไมสามารถแยกสวนออกมาไดครบเต็มตัวเลย 
 รูปที่ 4.23 แสดงผลการแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานในเฟรมที่ 49 และผลการแยกสวนภาพเชิง
พ้ืนที่และเวลาในเฟรม 866 ซึ่งเปนเฟรมสุดทาย 

    
(ก)                                               (ข) 

รูปที่ 4.23 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 49   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 866 
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  4.1.2.5 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Suzie 
รูปที่ 4.24 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 2 ถึง 10  ซึ่งจะ

เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 6 เปนตนไป 
รูปที่ 4.25 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 2 ถึง 10 ซึ่งจะเห็นวา

ยังไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 

 
รูปที่ 4.24 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 2 ถึง 10 

 
รูปที่ 4.25 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 2 ถึง 10 
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รูปที่ 4.26 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 2 ถึง 10 

 
รูปที่ 4.26 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 2 ถึง 10 ซึ่งจะเห็นวาไม

สามารถแยกสวนไดครบเต็มตัว 
 จากผลการทดลองพบวาการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยสามารถแยกสวนไดครบเต็ม
ตัวต้ังแตเฟรมที่ 6 ซึ่งจากรูปที่ 4.24 จะเห็นวาบางสวนของโทรศัพทดานรับเสียงพูดถูกตัดสินวาเปนพื้นหลัง
เนื่องจากเปนสวนที่มีสีคลายคลึงกับพื้นหลัง 
 การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานและการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลานั้น ในชวง 10 เฟรมแรก
ไมสามารถแยกสวนไดครบเต็มตัวเนื่องจากบริเวณใบหนาและคอยังไมคอยเคลื่อนไหวมากนัก  
 รูปที่ 4.27 แสดงผลการแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานในเฟรมที่ 45 และผลการแยกสวนภาพเชิง
พื้นที่และเวลาในเฟรม 14  
 

    
(ก)                                           (ข) 

รูปที่ 4.27 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 45   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 14 
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  4.1.2.6 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Sak7 
รูปที่ 4.28 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 3 ถึง 11 ซึ่งจะ

เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 10 เปนตนไป 
รูปที่ 4.29 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 3 ถึง 11 ซึ่งจะเห็นวา

ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 
รูปที่ 4.30 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 3 ถึง 11 ซึ่งจะเห็นวาไม

สามารถแยกสวนไดครบเต็มตัว 
จากผลการทดลองจะเห็นวาการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยสามารถแยกวัตถุไดเต็ม

ตัวต้ังแตเฟรมที่ 10 ในขณะที่การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานนั้นสามารถแยกสวนไดครบในเฟรมที่ 21 แต
จะพบวามีบางสวนของพื้นหลังถูกตัดสินวาเปนพื้นหนาดวยเชนบริเวณหัวไหลและศีรษะ สวนวิธีการแยกสวนเชิง
พ้ืนที่และเวลานั้นสามารถแยกไดครบในเฟรมที่ 329 ซึ่งมีสวนของพื้นหลังติดมาคอนขางมาก ดังแสดงในรูปที่ 
4.31  

 
รูปที่ 4.28 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 3 ถึง 11 
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รูปที่ 4.29 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 3 ถึง 11 

 
รูปที่ 4.30 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 3 ถึง 11 

            
(ก)                                                         (ข) 

รูปที่ 4.31 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 21   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 329 
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  4.1.2.7 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Sak35 

รูปที่ 4.32 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9  ซึ่งจะ
เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 6 เปนตนไป 

รูปที่ 4.33 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะเห็นวา
ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 

 
รูปที่ 4.32 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 

 
รูปที่ 4.33 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 
รูปที่ 4.34 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะเห็นวาไมสามารถ

แยกสวนไดครบเต็มตัว 
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รูปที่ 4.34 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 
 การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานนั้น ในชวง 9 เฟรมแรกไมสามารถแยกสวนไดครบเต็มตัวแต
สามารถแยกสวนวัตถุออกมาไดเปนสวนใหญแลว สวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลายังไมสามารถแยก
บริเวณตัวออกมาไดเลย เปนเพราะในกระบวนแยกสวนภาพเชิงเวลายังไมสามารถตรวจจับการเคลื่อนไหวของ
หัวไหลและลําตัวได 

การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานสามารถแยกสวนออกมาไดเต็มตัวในเฟรมที่ 25 ซึ่งมีพื้นหลังติด
มามากพอสมควรเปนเพราะเกิดจากกระบวนการขางหลังและกระบวนการติดตามวัตถุที่สะสมจํานวนเฟรมของ
วัตถุกอนหนามากเกินไป ดังนั้นจึงเกิดการสะสมของจุดภาพที่เปนพื้นหลังไปเรื่อยๆ  
 รูปที่ 4.35 แสดงผลการแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานในเฟรมที่ 25 และผลการแยกสวนภาพเชิง
พ้ืนที่และเวลาในเฟรม 135  
 

    
(ก)                                                (ข) 

รูปที่ 4.35 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 25   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 135 
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  4.1.2.8 ผลการแยกสวนภาพของลําดับภาพวิดีโอ Sak39 

รูปที่ 4.36 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9  ซึ่งจะ
เห็นวาสามารถแยกสวนไดเต็มตัวต้ังแตเฟรมที่ 9 เปนตนไป 

รูปที่ 4.37 แสดงผลจากการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะเห็นวา
ไมสามารถแยกสวนไดเต็มตัว 

รูปที่ 4.38 แสดงผลจากการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลา ต้ังแตเฟรมที่ 1 ถึง 9 ซึ่งจะเห็นวาไมสามารถ
แยกสวนไดครบเต็มตัว 

 
รูปที่ 4.36 ผลการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย เฟรมที่ 1 ถึง 9 

 
รูปที่ 4.37 ผลการแยกสวนภาพโดยการทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 1 ถึง 9 
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จากผลการทดลองพบวาการแยกสวนภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยสามารถแยกสวนไดครบเต็ม
ตัวต้ังแตเฟรมที่ 6 ซึ่งจากรูปที่ 4.24 จะเห็นวามีบางสวนของวัตถุและบางสวนของพื้นหลังถูกตัดสินผิดอยูบาง 
ทั้งนี้เนื่องมาจากในลําดับภาพวิดีโอ Sak39 นี้ มีรายละเอียดของภาพโดยเฉพาะสวนที่เปนพื้นหลังมาก และสีของ
พ้ืนหลังบางสวนก็คลายกับพื้นหนา 

การแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานและการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลานั้น ในชวง 9 เฟรมแรก
ไมสามารถแยกสวนไดครบเต็มตัวเนื่องจากบริเวณหัวไหลยังไมคอยเคลื่อนไหวมากนัก แตการแยกสวนโดยวิธี
ทดสอบสมมติฐานยังสามารถแยกสวนออกมาไดเต็มตัวในเฟรมที่ 89 ซึ่งมีพ้ืนหลังติดมามากพอสมควรเปนเพราะ
เกิดจากกระบวนการขางหลังและกระบวนการติดตามวัตถุที่สะสมจํานวนเฟรมของวัตถุกอนหนาไวมากเกินไป 
ดังนั้นจึงเกิดการสะสมของจุดภาพที่เปนพื้นหลังไปเรื่อยๆ สวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลานั้นไมสามารถ
แยกสวนออกมาไดครบเต็มตัวเลย 

 
รูปที่ 4.38 ผลจากการแยกภาพสวนเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 1 ถึง 9 

  
 รูปที่ 4.39 แสดงผลการแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานในเฟรมที่ 89 และผลการแยกสวนภาพเชิง
พ้ืนที่และเวลาในเฟรม 195 ซึ่งเปนเฟรมสุดทาย 
 

    
(ก)                                          (ข) 

รูปที่ 4.39 ผลการแยกสวนวัตถุไดครบเต็มตัว โดย (ก) วิธีทดสอบสมมติฐาน เฟรมที่ 89   
(ข) วิธีเชิงพื้นที่และเวลา เฟรมที่ 195 
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  4.1.2.9 การวิเคราะหความซับซอนของการแยกสวนภาพทั้งสามวิธี 

 ในการแยกสวนภาพแตละวิธีมีกระบวนหลายกระบวนการที่แตกตางกันและมีบางกระบวนการที่
เหมือนกันซึ่งในการวิเคราะหความซับซอนนี้จะเปนการชี้ใหเห็นวาแตละกระบวนการและแตละวิธีนั้นมีความ
ซับซอนเปนอยางไรเมื่อนํามาเปรียบเทียบกัน 

 จากกรรมวิธีการแยกสวนภาพทั้ง 3 วิธีนั้นสามารถเปรียบเทียบเปนกระบวนการไดดังตารางที่ 4.2 ซึ่งจะ
เห็นวาการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลามีความซับซอนนอยที่สุดเพราะมีกระบวนการนอยที่สุด 

การแยกสวนโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยซับซอนกวาการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลาในสวน
การตัดสินใจเพราะมีการใชกฎของเบยเขามาชวยในสวนการตัดสินใจ 

การแยกสวนโดยวิธีการทดสอบสมมติฐานนั้นซับซอนที่สุดเพราะวามีการประมาณการเคลื่อนที่แบบโก
ลบอลและมีการคนหาแบบเต็ม ทั้งนี้ในการแยกสวนภาพเชิงเวลายังใชการทดสอบสมมติฐานซึ่งมีความซับซอน
มากกวาการใชมาสกตรวจจับการเคลื่อนไหวมาก 

 ตารางที่ 4.3 แสดงจํานวนเฟรมที่ใชการแยกสวนไดเต็มตัวเปนครั้งแรกโดยเปรียบเทียบกันทั้ง 3 วิธี ซึ่ง
จะเห็นวา การแยกสวนโดยเทคนิคการตัดสินแบบเบยใชจํานวนเฟรมนอยที่สุดยกเวนลําดับภาพ Claire เทานั้นที่
การแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลาใชจํานวนเฟรมนอยที่สุดคือ ใชเพียง 3 เฟรม แตอยางไรก็ตาม การแยกสวน
ภาพโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยนั้นใชเพียง 6 เฟรมเทานั้นซึ่งไมตางกันมากนัก  

ตารางที่ 4.2 การเปรียบเทียบกระบวนการแยกสวนภาพของทั้ง 3 กรรมวิธี 

การแยกสวนภาพโดยวิธี การทดสอบสมมติฐาน      เชิงเวลาและพื้นที่ การตัดสินใจแบบเบย 

                  

การประมาณการเคลื่อนที่ แบบโกลบอล ไมมี ไมมี 

     และคนหาแบบเต็ม        

         

การแยกสวนภาพเชิงพื้นที่ ตัวดําเนินการ ตัวดําเนินการ ตัวดําเนินการ 

     เชิงสัณฐาน เชิงสัณฐาน เชิงสัณฐาน 

      และกรรมวิธีสันปนน้ํา และกรรมวิธีสันปนน้ํา และกรรมวิธีสันปนน้ํา 

การแยกสวนภาพเชิงเวลา การทดสอบสมมติฐาน   มาสกการเคลื่อนไหว มาสกการเคลื่อนไหว 

                  

การตัดสินใจ   ใชเงื่อนไข ใชเงื่อนไข ใชกฎของเบย 

             และเงื่อนไข 

                  

การติดตามวัตถุ   มี มี มี 
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ตารางที่ 4.3 เปรียบเทียบจํานวนเฟรมที่ใชในการแยกสวนไดเต็มตัว 

    เฟรมที่สามารถแยกสวนไดเต็มตัวเปนเฟรมแรกโดยวิธี 

    ลําดับภาพ   
การตัดสินใจ 
แบบเบย 

การทดสอบ 
สมมติฐาน 

เชิงพื้นที่ 
และเวลา 

Claire   6   23   3   

Mother&Daughter  7   89   19   

Grandmother 35   49   866   

Suzie   6   45   14   

Sak7   10   21   319   

Sak35   6   25   135   

Sak39   9   89   195   

ตารางที่ 4.4 เวลาที่ใชในการประมวลผลในแตละวิธีโดยเฉลี่ยจาก 100 เฟรม 

    เวลาที่ใชในการประมวลในแตละเฟรม (วินาที/เฟรม) (เฉลี่ยจาก100เฟรม) 

ลําดับภาพ   การทดสอบสมมติฐาน การตัดสินใจแบบเบย เชิงพื้นที่และเวลา 

Claire   13.35 5.88 1.82 

Mother&Daughter  13.95 6.25 2.03 

Grandmother 13.34 5.73 2.00 

Suzie   14.03 6.40 2.03 

Sak7   13.80 6.13 1.99 

Sak35   13.75 6.11 1.93 

Sak39   14.39 6.12 2.03 

ตารางที่ 4.4 แสดงเวลาที่ใชในการแยกสวนภาพโดยเปรียบเทียบกัน 3 วิธี ซึ่งประมวลผลดวยเครื่อง
คอมพิวเตอรเพนเทียม 4 ความเร็ว 2 GHz หนวยความจํา 512 เมกกะไบท และเขียนโปรแกรมดวย Matlab เวอรชัน 
6.1 ผลการทดลองพบวาการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลานั้นใชเวลาเฉลี่ยนอยที่สุดคือประมาณ 2 วินาทีตอเฟรม 
สวนการแยกสวนภาพวิดีโอดวยวิธีการทดสอบสมมติฐานใชเวลาเฉลี่ยมากที่สุดคือประมาณ 14 วินาทีตอเฟรม 
เนื่องจากวามีความซับซอนสูงที่สุดเมื่อเทียบกับอีก 2 วิธี การแยกสวนภาพวิดีโอออกเปนวัตถุโดยการตัดสินใจ
แบบบเบยจะใชเวลาเฉลี่ยประมาณ 6 วินาที ซึ่งจะเห็นวาเวลาที่ใชในการแยกสวนภาพวิดีโอออกเปนวัตถุโดยการ
ตัดสินใจแบบบเบยนั้นจะใชเวลามากกวาการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลาประมาณ 3 เทา สวนการแยกสวนภาพ
วิดีโอออกเปนวัตถุดวยวิธีการทดสอบสมมติฐานจะใชเวลามากกวาการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลาประมาณ 6 เทา 
ซึ่งการแยกสวนภาพวิดีโอออกเปนวัตถุดวยวิธีการทดสอบสมมติฐานจะใชเวลามากกวาการแยกสวนโดยการ
ตัดสินใจแบบเบยประมาณ 2 เทา จากขอมูลในตารางที่ 4.4 ทําใหสรุปไดวา การแยกสวนภาพโดยการทดสอบ
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สมมติฐานนั้นมีความซับซอนมากที่สุด สวนการแยกสวนภาพเชิงพื้นที่และเวลานั้นมีความซับซอนนอยที่สุดเมื่อ
เปรียบเทียบกันทั้ง 3 วิธี ซึ่งสอดคลองกับผลจากตารางที่ 4.2 
 
  4.1.3 สรุป 
 งานวิจัยนี้ เสนอการแยกสวนภาพวิดีโอออกเปนวัตถุ จุดหลักของกรรมวิธีที่นําเสนอคือการนําทฤษฎี
การตัดสินใจแบบเบยมาใชตัดสินวาจุดใดในภาพเปนวัตถุหรือพ้ืนหลัง โดยกรรมวิธีที่นําเสนอเปนแบบอัตโนมัติ 
ลักษณะของวิดีโอที่สอดคลองกับกรรมวิธีที่นําเสนอนั้นจะตองมี 2 วัตถุ คือ บุคคลเคลื่อนไหว และ พื้นหลังที่อยู
น่ิง กรรมวิธีที่นําเสนอนั้นประกอบดวย 5 กระบวนการคือ คือ การแยกสวนภาพทางพื้นที่ การแยกสวนภาพทาง
เวลา กระบวนการตัดสินใจ กระบวนการขางหลัง และการติดตามวัตถุ 
 ผลการทดลองแสดงใหเห็นวา กรรมวิธีที่นําเสนอนั้นใชจํานวนเฟรมในการแยกสวนไดเต็มตัวนอยกวา 
เมื่อเทียบกับการทดสอบสมมติฐาน และการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลา ทั้งยังมีคาอัตราความผิดพลาดเฉลี่ยโดย
สวนใหญนอยที่สุดอีกดวย เมื่อเปรียบเทียบความซับซอนแลวพบวาการแยกสวนโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบย
มีความซับซอนปานกลาง โดยมีความซับซอนนอยกวาการแยกสวนโดยวิธีทดสอบสมมติฐานแตมีความซับซอน
มากกวาการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลา โดยเวลาที่ใชในการแยกสวนโดยเทคนิคการตัดสินใจแบบเบยมีคาเฉลี่ย
ประมาณ 6 วินาทีตอเฟรม ซึ่งมากกวาการแยกสวนเชิงพื้นที่และเวลาประมาณ 2 เทา แตนอยกวาการแยกสวนโดย
วิธีทดสอบสมมติฐานอยูประมาณครึ่งหนึ่ง ปจจัยที่มีผลตอกรรมวิธีเปนอยางยิ่งคือ องคประกอบของสี คุณภาพ
ของระบบรับภาพวิดีโอ (กลองที่เลือกใช) การเคลื่อนไหวของวัตถุ และความแตกตางกันของสีระหวางวัตถุกับพื้น
หลัง  จากการทดลองยังพบวาองคประกอบที่ใหผลการแยกสวนออกมาดีที่สุดคือ YCb ในสวนของกลองวิดีโอนั้น 
ถาระบบรับภาพมีความไวตอการเปลี่ยนแปลงของความเขมแสงและความเขมสีมาก (หรือปรับโฟกัสอัตโนมัติได) 
แลวจะสงผลตอผลลัพธที่ไดจากการแยกสวนภาพทางเวลาอยางยิ่ง เชน อาจจะถูกกําหนดวาเปนสวนเคลื่อนไหว
ทั้งที่จริงแลวเปนสวนที่อยูนิ่ง ปจจัยนี้มีผลมากเมื่อลําดับวิดีโอเปนการผลิตขึ้นจากกลองวิดีโอเวบ เพราะกลอง
วิดีโอเวบมีระบบรับภาพที่มีคุณภาพต่ําและไวตอการเปลี่ยนแปลงความเขมแสงมาก ทั้งยังปรับโฟกัสไดเอง
อัตโนมัติอีกดวย การเคลื่อนไหวของวัตถุก็เชนกัน ถาเคลื่อนไหวนอยจนเกิดความแตกตางไมเกินคาเทรสโฮลหรือ
ไมเคลื่อนไหวแลวทําใหตรวจจับความเคลื่อนไหวไมไดหรือไดก็ไมสามารถตรวจจับวัตถุไดเต็มตัว ปจจัยในเรื่อง
ความแตกตางกันของสีระหวางวัตถุกับพ้ืนหลังนั้นสําคัญอยางยิ่ง เพราะแมจะแยกสวนภาพทางเวลาไดดีเพียงไรก็
ไมสามารถแยกวาเปนวัตถุหรือพ้ืนหลังได ถาสีของวัตถุและพื้นหลังเปนสีเดียวกันหรือใกลเคียงกัน ซึ่งปญหานี้
เกิดจากลักษณะเดนที่นํามาใชมีสหสัมพันธตอกันมาก ดังนั้นจึงควรหาลักษณะเดนอื่นๆ มาชวยและควรมี
สหสัมพันธตอกันนอย 
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 4.2 แผนงานวิจัยเร่ือง Selective Region of Interest Video Objects Segmentation Based on Color 
Component and Morphological Technique 
  
 เปรียบเทียบปริภูมิสีที่ใชในการแยกสวนบริเวณที่เปนสีผิวของมนุษย         โดยพิจารณาเปรียบเทียบ 
ปริภูมิ YcbCr และปริภูมิHSIโดยใชขั้นตอนของการใชคาชวงของสีผิว ที่เปนบริเวณใบหนามาเปนคาเทรดโฮล 
แลวจึงใชกรรมวิธีเชิงสัณฐาน และกระบวนการหาขนาดบริเวณที่มากที่สุดทําใหไดสีผิวที่เปนบริเวณใบหนา 
ออกมาแลวจึงนําบริเวณที่แยกไดมาเปรียบเทียบกับการแยกสวนบริเวณใบหนาดวยมือ โดยพิจารณาหาคา 
เปอรเซนตความผิดพลาดจากอัตราสวนของจํานวนจุดภาพที่แยกสวนผิดพลาดตอจํานวนจุดภาพ ที่เปนบริเวณใบ 
หนาที่แยกสวนดวยมือ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.40 ภาพบริเวณใบหนาของลําดับภาพ Claire 
 

        
                               (ก)                                                                     (ข) 
                               รูปที่ 4.41 (ก) ฮิสโตแกรมขององคประกอบ H บริเวณใบหนา 
                                                                   (ข) ฮิสโตแกรมขององคประกอบ S บริเวณใบหนา 
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                               (ก)                                                                   (ข) 

รูปที่ 4.42 (ก) ฮิสโตแกรมขององคประกอบ Cb บริเวณใบหนา 
              (ข) ฮิสโตแกรมขององคประกอบ Cr บริเวณใบหนา 

 
ขั้นตอนการหาเปอรเซนตความผิดพลาด 
กรณี CbCr Color Space 

 
                                                      -                                                                    =      
 
 
 
กรณี HS Color Space 

 
                                                     -                                                                     =      
 
 
 
 
 พิจารณาเปรียบเทียบปริภูมิ YCbCr และปริภูมิ  HSI  โดยทดสอบกับลําดับภาพ Carphone, foreman, 
grandma และ miss_am โดยทําการวัดคาอัตราการผิดพลาดพบวาลําดับภาพ มีอัตราผิดพลาดดังตารางที่ 4.5 
 

ตารางที่ 4.5 เปอรเซนตความผิดพลาดของลําดับภาพ Carphone กับ ลําดับภาพ Foreman 
Carphone Cb-Cr H-S foreman Cb-Cr H-S 
เฟรมที่ 1 23.17% 29.01% เฟรมที่ 1 22.34% 7.12% 
เฟรมที่ 5 18.62% 47.31% เฟรมที่ 5 24.00% 8.63% 
เฟรมที่ 10 18.68% 56.19% เฟรมที่ 10 23.03% 7.17% 
เฟรมที่ 15 19.91% 49.89% เฟรมที่ 15 25.74% 8.9% 

 นํากระบวนการกรรมวิธีสันปนน้ํามาใชในการแยกสวนบริเวณใบหนาโดยใชบริเวณใบหนาที่แยกสวนไ
ดเปนมาสกเริ่มในกรรมวิธีสันปนน้ําแตพบวาไมสามารถทําใหการแยกสวนดีขึ้นกวาเดิมเมื่อพิจารณาหาคาเปอรเซ
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นตความผิดพลาดกับการแยกสวนบริเวณใบหนาดวยมือ ในลําดับภาพตาง ๆ พบวาบางลําดับภาพการใชเพียง 
ปริภูมิสีเดียวนั้นการแยกสวนบริเวณสีผิวไม สามารถแยกไดอยางสมบูรณเนื่องจากมีบริเวณที่ไมใชสีผิวที่ไม 
สามารถขจัดไดดวยการใชชวงคาของสีผิวเพียงปริภูมิเดียวจากการพิจารณาเปรียบเทียบปริภูมิ YCbCr กับปริภูมิ  
HSI พบวาบางลําดับภาพการใชปริภูมิสี YcbCr  มีคาเปอรเซนตความผิดพลาดที่นอยกวาปริภูมิ  HSI       
แตอยางไรก็ตาม พบวาในบางลําดับภาพการใชปริภูมิสี HSI มีคาเปอรเซนตความผิดพลาดที่นอยกวาปริภูมิสี 
YcbCr  

ตารางที่ 4.6 เปอรเซนตความผิดพลาดของลําดับภาพ Carphone,Foreman,Miss AM,Akiyo และ Grandma 
Carphone Cb-Cr H-S foreman Cb-Cr H-S 
เฟรมที่ 1 23.17% 29.01% เฟรมที่ 1 22.34% 7.12% 
Miss AM Cb-Cr H-S Akiyo Cb-Cr H-S 
เฟรมที่ 1 14.81% 10.30% เฟรมที่ 1 13.56% 38.40% 
Gandma Cb-Cr H-S Gandma Cb-Cr H-S 
เฟรมที่ 1 37.58% 65.38% เฟรมที่ 10 30.84% 86.26% 

 นอกจากนี้ในบางลําดับภาพทั้งสองปริภูมิไมสามารถแยกบริเวณที่เปนสีผิวของใบหนาไดอยางสมบูรณ    
เนื่องจากมีบริเวณที่ไมใชสีผิวที่ไมสามารถขจัดไดดวยการใชชวงคาของสีผิวเพียงปริภูมิเดียว   
 
 
 
 
 
 
 
 
                                 

(ก)                                                                           (ข) 
รูปที่ 4.43 (ก) ลําดับภาพ Grandma เฟรมที่ 1 ที่ไมสามารถแยกสวนบริเวณใบหนาได 

                                       (ข) บริเวณจุดภาพที่มีคาของจุดภาพใกลเคียงกับจุดภาพบรเิวณใบหนาของลําดับภาพ 
                                             Grandma เฟรมที่ 1  
 
 ดังนั้นจึงไดนําปริภูมิสีทั้งสองมาใชรวมกันโดยใชคาCrและHueมาใชดวยกันเนื่องจากวาเปนคาที่ตอบส
นองกับการแยก สวนผิวบริเวณใบหนามากที่สุดเพราะมีชวงคาที่ซอนทับกับบริเวณอื่นๆ นอยกวาคา Cb และ S 
ซึ่งคาทั้งสองนี้มีชวงคาที่ซอนทับกับ บริเวณอื่นที่ไมใชสีผิวเปนจํานวนมากพบวา เมื่อใชคาทั้งสองขางตนรวมกัน 
เขามาชวยในการแยกสวนแลวพิจารณาหาคาเปอรเซนตความผิดพลาดกับการแยกสวนบริเวณใบหนาดวยมือใน
ลําดับภาพตางๆพบวามีคาเปอรเซนตความผิดพลาดใกลเคียงปริภูมิสีใดสีหนึ่งที่มีคาเปอรเซนตความผิดพลาดนอย
กวาอีกปริภูมิหนึ่งพูดอีกนัยหน่ึงก็คือ มีคาเปอรเซ็นตความผิดพลาดอยูระหวางคาที่ไดจากการใชปริภูมิสีทั้งสอง 
เดี่ยว ๆ แตก็ทําใหสามารถแยกสวนบริเวณใบหนากระทําไดในขณะที่เมื่อใชเพียงปริภูมิสีเดียวไมสามารถกระ 
ทําได   
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                                     (ก)                                                                         (ข) 

รูปที่ 4.44 (ก) ลําดับภาพ Grandma เฟรมที่ 1 ที่ใชปริภูมิสี Cr และ Hue รวมกัน  
(ข) ลําดับภาพ Grandma เฟรมที่ 1 ที่แยกสวนได 

 
ตารางที่ 4.7 เปอรเซนตความผิดพลาดของลําดับภาพที่ใชปริภูมิสี CbCr HS และ CrH 

เฟรมที่ 1 Cb-Cr H-S Cr-H 
Carphone 23.17% 29.01% 25.22% 
Miss AM 14.81% 10.30% 10.05% 
Foreman 22.34% 7.12% 6.91% 
Gandma 37.58% 65.38% 11.08% 
Akiyo 13.56% 38.40% 11.74% 

 นําวิธีการใชปริภูมิสีรวมกันขางตนมาใชกับลําดับภาพที่มีจํานวนคนมากกวาหนึ่งคนพบวาสามารถกระ
ทําไดแตยังมีปญหาที่เมื่อพ้ืนหลังมีลักษณะสีผิวที่เหมือนสีผิวอยูไมสามารถกระทําไดอยางสมบูรณทุกลําดับภาพจึ
งพิจารณาทีละจุดภาพจากความจริงที่วาสีผิวบริเวณใบหนาไมมีคาสีน้ําเงินอยูหรือมีอยูนอยมากจะเปนบริเวณสีผิว
บริเวณใบหนา สวนจุดภาพที่มีก็จะถือวาเปนสีผิว  
 
 
 
 
 
 
 
                                     (ก)                                                                         (ข) 

รูปที่ 4.45 (ก) ลําดับภาพ News เฟรมที่ 1 ที่ใชปริภูมิสี Cr และ Hue รวมกัน 
                                            (ข) ลําดับภาพ News เฟรมที่ 240 ที่ใชปริภูมิสี Cr และ Hue รวมกัน 
 
 จากความจริงที่วาสีผิวบริเวณใบหนาไมมีคาสีน้ําเงินอยูหรือมีอยูนอยมากจะเปนบริเวณสีผิวบริเวณใบห
นา สวนจุดภาพที่มีก็จะถือวาเปนสีผิว   จึงไดทําการวัดคาของสีแดง สีน้ําเงิน และสีเขียว จากปริภูมิสี RGB  
กับบริเวณที่เปนสีผิวพบวาคาของสีแดงมีคามากกวาสีอื่นแตพบวามีคาของสีน้ําเงินอยูบางไมถึงกับไมมีคาอยูเลย        
แตก็ถือวามีคานอยมากเมื่อเทียบกับคาสีอื่นๆ        
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                                       (ก)                                                                             (ข) 

รูปที่ 4.46 (ก) ฮิสโตแกรมขององคประกอบสีแดงบริเวณใบหนา 
                                                      (ข) ฮิสโตแกรมขององคประกอบสีน้ําเงินบริเวณใบหนา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.47 อัตราสวนขององคประกอบสีแดงตอสีน้ําเงินบริเวณใบหนา 
 
 จากกรณีที่ลําดับภาพบางลําดับภาพการใชคา Cr และ Hue ทั้งสองปริภูมิไมสามารถแยกบริเวณที่เปน 
สีผิวของใบหนาไดอยางสมบูรณ เนื่องจากมีบริเวณที่ไมใชสีผิวที่ไมสามารถขจัดไดดวยการใชชวงคาของปริภูมิ 
สีทั้งสอง จึงไดนําเอาคาอัตราสวนของสีแดงตอสีน้ําเงินมาชวยในการขจัดสวนที่ไมใชสีผิวออกไป โดยจากความ 
จริงที่วา ถาอัตราสวนของสีแดงตอสีน้ําเงินมีคามากกวาคาเทรดโฮล ก็จะถือวาจุดภาพนั้นเปนสีผิว แตถานอยกวา 
ก็จะถือวาไมใชสีผิวพบวาสามารถชวยขจัดบริเวณที่ไมใชสีผิวไปไดในระดับหนึ่ง แตยังประสพปญหาไม 
สามารถขจัดพื้นหลังที่เปนใบหนาคนบนพื้นหลังที่ปรากฏขึ้นมาอยางทันทีทันใดได จึงไดนําเอาความตางเฟรม 
มาชวยในการขจัดพื้นหลังที่มีวัตถุปรากฏขึ้นมา โดยนําเฟรมกอนหนามาเปรียบเทียบกับเฟรมปจจุบัน วาที่บริเวณ 
ตําแหนงนั้น ๆ มีการเปลี่ยนแปลงตางไปจากเดิมหรือไม โดยเราพิจารณาวาบริเวณใบหนานั้นตําแหนงของมันจะ 
ไมตางไปจากบริเวณเดิมในเฟรมถัดไปมากนัก ดังนั้นถาหากวาบริเวณใดมีการเปลี่ยนแปลงคาตางไปจากเดิม 
ในเฟรมกอนหนามากจะพิจารณาวาบริเวณนั้นไมใช บริเวณใบหนา ทําใหสามารถขจัดบริเวณที่ไมตองการ 
ออกไปได 
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รูปที่ 4.48  ลําดับภาพ News เฟรมที่ 92 
 
 
 
 
 
 
 
                                                        (ก)                                                                             (ข) 

รูปที่ 4.49 ( ก) ลําดับภาพNewsเฟรมที่92ที่ผานขั้นตอนการแยกสวยดวยคาเทรดโฮลของฮิสโตแกรม                  
และการขจัดพื้นหลังดวยอัตราสวนสีแดงตอสีน้ําเงิน 

( ข) ลําดับภาพNewsเฟรมที่91ที่ผานขั้นตอนการแยกสวยดวยคาเทรดโฮลของฮิสโตแกรม                    
และการขจัดพื้นหลังดวยอัตราสวนสีแดงตอสีน้ําเงิน 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.50  ลําดับภาพ News เฟรมที่ 92 ที่ใชความตางเฟรมระหวางเฟรม 91 กับ 92 
                                  ชวยในการแยกสวนบริเวณใบหนา 
 

ทําการหาคา likelihood  ของลําดับภาพตาง ๆ เพื่อนํามาใชกับกฎของเบย โดยใชวิธีการทางฮิสโตแกรม 
ในการหา p(x|w) ทั้งของบริเวณใบหนาและที่ไมใชใบหนาที่ไดเตรียมไวหาอัตราสวนคา p(x|w) ของบริเวณสี 
ผิวตอ p(x|w) ของบริเวณที่ไมใชสีผิว เพื่อหา คาเทรดโฮลที่จะใชในกระบวนการตัดสินใจทดสอบคาเทรดโฮล 
กับลําดับภาพ และหาเปอรเซ็นตความผิดพลาดของภาพที่แยกสวนได เพื่อนํากระบวนการแยกสวนภาพ 
บริเวณใบหนาที่ใชการตัดสินใจแบบเบยมาเปรียบเทียบกับกระบวนการขางตน                                                         
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5. สวนงานที่จะดําเนินการตอไป 
5.1 การวิจัยและพัฒนา

วิธีการแยกสวนภาพวัตถุวิดีโอที่เลือกบริเวณที่สนใจไดบนพื้นฐานองคประกอบสีและเทคนิค 
เชิงสัณฐาน  

5.2 การวิจัยและพัฒนาวิธีการแยกสวนภาพบริเวณที่สนใจที่เหมาะสําหรับการทํางานเปนแบบอัตโนมัติ 
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