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รายงานวิจัยฉบับสมบูรณ ประจําปงบประมาณ 2546 
โครงงานวิจัยยอยลําดับที่ 9 เรื่อง 

การสรางจริงวงจรประมวลสัญญาณเบื้องตนสําหรับภาพดิจิทัลดวย VLSI  
VLSI Implementation of Pre-Processor for Digital Images 

 
ผูรับผิดชอบโครงการ 
 ผศ. ดร. เจษฎา  ชินรุงเรือง 
 
วัตถุประสงคของโครงการ    

 พัฒนาระเบียบวิธีและ Hardware เพื่อขจัดสัญญาณรบกวนภาพ Ultrasound ที่ใชในทางการแพทย  
 เพื่อศึกษา การสรางวงจรกรอง กรองปรับตัวและ อัลกอริทึ่ม รูปแบบตางๆ วามีแบบใดบาง และแต

ละแบบมีคุณสมบัติแตกตางกันอยางไร เหมาะกับการนําไปใชในสถานการณใด 

 เพื่อใหเกิดแนวคิดใหมๆในการสรางจริงวงจรกรองปรับตัว ปองกันการปอนกลับทางเสียงใหมี

ประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น  
 
ขอบเขตหรือเปาหมายของโครงการ 
 โครงงานวิจัย  “การสรางจริงวงจรประมวลสัญญาณเบื้องตนสําหรับภาพดิจิทัลดวย VLSI” เปนเฟสที่
ตอจากโครงการ FPGA Implementation of LMS based Adaptive Filter   โครงการนี้ มีจุดประสงคหลัก เพื่อศึกษา
หลักการ (Paradigm)   สําหรับใชในการออกแบบวงจร VLSI สําหรับประมวลสัญญาณเบื้องตนดิจิตอลที่มี
ประสิทธิภาพสูงพอสําหรับขอบเขตของงานการประยุกตที่กวางพอ โดยคํานึงถึงขอกําหนดทางฮารดแวรและ
กําลังงานสูญเสียเขาไวในการออกแบบขั้นตอนวิธี   โครงการวิจัยนี้สามารถแบงเนื้อหาออกเปนหัวขอใหญ  4  
หัวขอไดแก         

1. การสรางและวิเคราะหกําลังงานของวงจรกรองปรับตัวแบบ LMS   
2. การศึกษาหาขั้นตอนวิธีการตรวจจับเสนขอบสําหรับภาพอัลตราซาวนด (ultrasound) ทางการแพทยที่มี

ประสิทธิภาพและเหมาะกับการสรางจริงบนฮารดแวร 
3. การศึกษาหาขั้นตอนวิธีกรรมวิธีลดทอนสัญยาณรบกวนสําหรับภาพอัลตราซาวนด (ultrasound) ทาง

การแพทยที่มีประสิทธิภาพและเหมาะกับการสรางจริงบนฮารดแวร 
4.  ศีกษาการเสถียรภาพ (Image Stabilization)  สําหรับการประยุกตในงาน Unman Arial Vehicle (UAV)  

ที่มีประสิทธิภาพและเหมาะกับการสรางจริงบนฮารดแวร โดยขั้นตอนดังกลาวจะตองไมมีความซับซอน
ทางการคํานวณมากเกินไป และจะตองสามารถประมวลผลใหทันในเวลาจริง (real time) 

          ในโครงการแรก  การศึกษาการออกแบบและการสูญเสียกําลังงานการสูญเสียกําลังงานในวงจร กรอง
ปรับตัวแบบ LMS ชวยใหเราเขาใจการสูญเสียกําลังงานในวงจรประมวลสัญญาณที่เปนแบบ 1 มิติ พรอมทั้งชวย
ใหเขาใจหลักการออกแบบวงจรประมวลสัญญาณแบบ 1  มิติใหประหยัดพลังงานไดดียิ่งขึ้น ความรูดังกลาวจะ
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เปนรากฐานสําหรับการออกแบบและศึกษาการสูญเสียกําลังในวงจรประมวลสัญญาณภาพซึ่งเปนการประมวล
สัญญาณแบบ 2 มิติ 
         โครงการที่ 2 , 3 และ 4 เปนการศึกษาการประมวลสัญญาณเบื้องตนของสัญญาณภาพ โดยงานประยุกตทั้ง
สามมีขอบเขตครอบคลุมลักษณะการประมวลสัญญาณที่กวางพอที่จะชวยใหผูศึกษาเขาใจลักษณะสมบัติโดยรวม
ของงการประมวลสัญญาณภาพเบื้องตน  การศึกษาดังกลาวจะชวยใหเราใชเปนพื้นฐานสําหรับปรับปรุงการ
ออกแบบวงจรประมวลสัญญาณภาพไดอยางมีประสิทธิภาพมากขึ้น 
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แผนงานยอยท่ี 1 
บทนํา 

  
แผนงานวิจัยนี้ จะนําเสนอโครงสรางของวงจรกรองแบบปรับตัวไดที่ใชเปนวงจรกรองปรับตัวของ

วงจรปองกันการปอนกลับทางเสียงในเครื่องชวยฟง  เนื่องจากในหูฟงมีพ้ืนที่จํากัดดังนั้นจึงตองการวงจรที่มี
ขนาดเหมาะสมกับหูฟง นอกจากนี้ยังมีปญหาเรื่องการใชพลังงานของหูฟง หากหูฟงมีการสูญเสียกําลังมากจะทํา
ใหเกิดความรอนสูง 

ดังนั้นจะเห็นวาเงื่อนไขการออกแบบของวงจรกรองแบบปรับตัวไดบนเครื่องชวยฟงนั้นมีเงื่อนไขที่
ตองพิจารณาสองประการคือ พ้ืนที่  และเรื่องของการสูญเสียกําลัง ซึ่งเงื่อนไขประการแรกจะตองออกแบบวงจร
ใหใชพื้นที่ที่จํากัด แตก็ตองสูญเสียกําลังตํ่าดวย ดังนั้นเพื่อใหสามารถประมาณไดวาวงจรที่เราออกแบบนั้น
สูญเสียกําลังมากนอยแคไหนจึงตองมีเครื่องมือที่เหมาะสมในการประมาณการสูญเสียกําลังของวงจร 

แผนงานวิจัยนี้จึงแบงเปนสองสวนคือ สวนของการออกแบบวงจร และสวนของการวัดกําลังที่สูญเสีย
ในวงจรเพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของวงจรที่ออกแบบ 
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บทที่ 1 
วงจรกรองปรับตัวไดแบบมัลติเพล็กซ 

 
เนี่องจากวงจรกรองปรับตัวที่เปนแบบ direct form แตละ tap ตองใชตัวคูณสองตัวทําใหกินเนื้อที่ของ

วงจรมากและสามารถสรางจํานวน tap ไดนอย  นอกจากนี้ยังทําใหเกิดการ switch ในวงจรคูณจํานวนมากซึ่งจะ
ทําใหมีการสูญเสียกําลังมาก ดังนั้น วงจรกรองปรับตัวในลักษณะนี้จึงไมนาที่จะเหมาะกับการทํางานใน
เครื่องชวยฟง  

ในที่นี้จึงไดเสนอโครงสรางของวงจรกรองปรับตัวที่เปนแบบมัลติเพล็กซ ซึ่งแตละ tap ใชวงจรคูณ
รวมกันเพียงตัวเดียว โดยการทํางานของวงจรกรองแตละรอบจะใชวงจรมัลติเพล็กเซอรเลือกการทํางานทีละ tap 
ซึ่งจะทําใหสามารถสรางจํานวน tap ไดมากและลดการ switch ในสวน 
ของวงจรคูณลง ตอไปจะกลาวถึงรายละเอียด และการทํางานของวงจร 

1.1 รายละเอียดของวงจรกรองปรับตัว 

 การสรางวงจรจะทําการสรางลงบนชิพ  FPGA ของบริษัท Xilinx รุน Spartan2 xc2s200-5pq208  
ตอไปนี้เนื่องจากแบบจําลองที่ไดมีขนาด 32 tap ดังนั้นในการสรางเปนวงจรตอไปเพื่อใหเห็นภาพการทํางานของ
วงจรจึงใชแค 4tap 
  รายละเอียดโดยทั่วไปของวงจํามีดังนี้ 
  *จํานวน tap มี 4 tap 
  *คาบของสัญญาณนาฬิกา 100 ns โดยมี setup time, falling time เทากับ 10 ns 
  *Sample precision 8 bit 
  * Coefficient precision 8 bit    
1.2 สถาปตยกรรมทางฮารดแวร (Architecture) 
 โครงสรางหลักของวงจรประกอบดวย สวนตาง ๆ ดังนี้คือคือสวนของ 

-shift egister ขนาด 8 bit และ 15 bit 
-วงจรบวก (carry save adder, carry_propagate_adder)ขนาด 8 bit และ 15 bit  
-วงจร 2’complementขนาด 8 bit  
-วงจรคูณคาชวงกาว (mult_muu)  
-วงจรคูณขนาด 8 bit 
-tristate ขนาด 8 bit และ 15 bit 
-วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกา (generate_clk)  
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รูปที่ 1.1 สถาปตยกรรมทางฮารดแวรของวงจร 
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รูปที่ 1.2  สัญญาณนาฬิกาที่ควบคุมการทํางานของวงจร 
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1.3 การทํางานของวงจรกรองปรับตัว 
 การทํางานของวงจรกรองปรับตัวจะแบงเปนสองชวงคือ ชวงที่ทําหนาที่เปนวงจรกรองธรรมดา (Filtering) และชวงทํา
การปรับปรุงคาสัมประสิทธิ์ (Adaptation) ซึ่งมีลําดับขั้นของการทํางานดังนี้ 
Filtering 

พิจารณา wave form ของสัญญาณที่ปอนใหวงจรในรูปที่ 1.2 เมื่อ adp  มีคาเปนหนึ่งวงจรจะตัดตอเปนการ filtering และ 
reset_sum มีคาเปน 0 จะทําการ reset register ที่ใชในการบวกใหกลายเปนศูนยเพื่อเตรียมสําหรับการบวก หลังจากนั้นจะมี
สัญญาณ s0 , s1 ทําการเลือกตําแหนงของ tap เพื่อทําการคูณขอมูลแตละ tap กับ tapweight โดยมี sum_clk  ปอนใหกับ sum_reg 
เพื่อใชในการเก็บคาผลบวกแตละรอบ  จนได ไดคา y ออกมาหลังการ shift ครั้งที่ 4 

                         หลังจากนั้นจะมี datainout_clk ที่ register ขาออกทําใหได yout ออกมาเทากับ y  และclock นี้ในขณะเดียวกันก็ใชในการเลื่อน d , x 
คาใหมเขามา ที่ register ของ x(n) , d(n) เขามาสูวงจรซึ่งในขณะนี้จะได muue ออกมา  

ซึ่งผลที่ไดก็คือการ filtering นั่นเอง หลังจากนั้นเมื่อ adap เปลี่ยนจาก 1 เปน 0 ก็จะตัดตอไป 
Adaptation 
 เมื่อตัดวงจรมาสูการ adaptation สัญญาณ s0 , s1 จะทําการเลือก tap เพื่อทําการคํานวณคา coefficient  ที่จะปรับในแตละ 
tap หลังจากนั้นจะมีสัญญาณ h0 ถึง h4 ปอนใหกับริจิสเตอรของ coefficient เพื่อทําการปรับปรุงคา coefficient   
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บทที่ 2 
การวัดประสิทธิภาพของวงจร 

การสูญเสียกําลังเปนเงื่อนไขที่สําคัญอยางหนึ่งในการออกแบบวงจร ดังนั้นจึงจําเปนตองมีเครื่องมือในการวัดกําลังที่
สูญเสียภายในวงจรซึ่งมีผูเสนอขึ้นหลายวิธี แตในที่นี้จะใชวงจรที่เขียนขึ้นโดยภาษา Verilog มาใชในการวิเคราะหการสูญเสีย
กําลัง 

Power dissipation in CMOS 

 การสูญเสียกําลังในวงจร CMOS สวนใหญมาจากเหตุผล 3 ประการคือ 
  1. Leakage current 
  2. Short-circuit current 
  3. Switching current 
 โดยการสูญเสียกําลังเนื่องมาจากเหตุผลประการสุดทายนี้เกี่ยวเนื่องกับการชารจตัวเก็บประจุของโหลด และกําลังที่
สูญเสียในวงจรสวนใหญก็มาจากสวนนี้ ดังนั้นจึงพิจารณาการสูญเสียกําลังเฉพาะสาเหตุสวนนี้เทานั้น 
 Switching power คือกําลังสูญเสียที่โหนดเอาตพุตของ CMOS เกตเมื่อมีการเปลี่ยนคาลอจิก โดยพลังงานจะถูกดึงจาก
พาวเวอรซัพพลายในการชารจตัวเก็บประจุที่เอาตพุต ในระหวางการชารจนี้  คาศักยของเอาตพุตจะเปลี่ยนจาก 0 ไปเปน Vdd และ
ครึ่งหนึ่งของพลังงานที่ดึงมาจากพาวเวอรซัพพลายจะสูญเสียเปนความรอนใน pMOS ทรานซิสเตอร และพลังงานสวนที่เหลือจะ
ไปเก็บไวในตัวเก็บประจุ จากนั้นเมื่อศักยของเอาตพุตถูกทําใหลดจาก Vdd เหลือ 0 โวลต กระแสจะไหลจากตัวเก็บประจุไปยัง
กราวนดและพลังงานสวนที่เหลือก็จะสูญเสียเปนความรอนใน nMOSทรานซิสเตอร 

                                    

Vdd

pMOS
Logic

nMOS
Logic

ip

in

Vout

Cload = Cdrain+Cinterconnect+Cinput

power consuming
transition at the

output node

   
 
 
 ตัวเก็บประจุที่เอาตพุตประกอบดวยตัวเก็บประจุของเดรน ( Cdrain ) ที่เอาตพุต ตัวเก็บประจุของสวนเชื่อมตอเกต  ( 
Cinterconnection ) และตัวเก็บประจุของอินพุตเกตแตละตัวที่เอาตพุตไปขับ( Cinput )  

รูปที่  2.1 การสูญเสียกําลังในระหวางการชารจและดิสชารจตัวเก็บประจุที่เอาตพุต 
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ในการหารูปแบบความสัมพันธที่เหมาะสมระหวางการทํางานของวงจรกับ การสูญเสียกําลังนั้น จะตองตั้งสมมติฐาน
สองอยางขึ้นมากอนคือ 

1) ตัวเก็บประจุ (Capacitance) ของเกต CMOS มีเพียงแคที่โหนด เอาตพุต เทานั้น 
2) กระแสไหลจาก Vdd ไปตัวเก็บประจุที่เอาตพุต (การเปลี่ยนจาก 0 ไป 1) หรือจากตัวเก็บประจุที่เอาตพุตไปยังกราวนด  

(การเปลี่ยนจาก 1 เปน 0)  
ตั้งอยูบนสมมติฐานนี้จะสามารถพิสูจนไดวากําลังที่สูญเสียในเกต CMOS คือ 
                                      

                                     2
DD )NC(V

2
1P =  

 
ซึ่ง C คือโหลดของเอาตพุต (ซึ่งมีความสัมพันธโดยตรงกับจํานวน fanout) และ N คือจํานวนการเปลี่ยนแปลงที่เอาตพุต   

(นับการเปลี่ยนจาก 0 เปน 1 และจาก 1 เปน 0)  
โดยการตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงที่แตละโหนดของวงจร และใขสมการขางบนนี้ก็สามารถประมาณการสูญเสียกําลัง

ไดอยางเหมาะสม  
Glitches and Delays 
 โดยทั่วไปแตละโหนดภายในวงจร combinational สามารถเกิด glitches ขึ้นไดซึ่งเปนการเปลี่ยนแปลงที่ไมถูกตองตาม
การทํางานจริง ๆ และการเปลี่ยนแปลงนี้ก็ทําใหเกิดการสูญเสียกําลังเชนเดียวกับการเปลี่ยนแปลงแบบอื่นดวย ดังนั้นจึง
สมเหตุสมผลที่จะตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงในลักษณะนี้ และนําไปคํานวณการสูญเสียกําลังดวย เนื่องจาก glitches เปนผลมาจาก
ดีเลยของแตละเสนทางในวงจรที่ตางกันเมื่อนําไปสรางจริง  ดังนั้นจึงควรใชแบบจําลองที่รวมผลของดีเลยเขาไปดวย 
 ในที่นี้จะใหดีเลยมีคาหนึ่งหนวยตอเกตตอ fanout (นั่นคือคาดีเลยของเกตมีคาเทากับจํานวน fanout) เพื่อใหแบบจําลอง
ไมขึ้นอยูกับเทคโนโลยีในการสราง 
 

รูปที่ 2.2  ตัวเก็บประจุของโหลดที่เอาตพุตโหนด 
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 ลักษณะของ glitches แบบตาง ๆ ที่เกิดขึ้นมี 2 ลักษณะไดแก 
            1.เมื่ออินพุตเปลี่ยนทําใหเอาตพุตเปลี่ยนจาก 0ไปเปน 1 หรือทําใหเอาตพุตไมเกิดการเปลี่ยนแปลงและมีคาเปน 0 
จะเกิด glitches 0-1-0 
            2.เมื่ออินพุตเปลี่ยนทําใหเอาตพุตเปลี่ยนจาก 1ไปเปน 0 หรือทําใหเอาตพุตไมเกิดการเปลี่ยนแปลงและมีคาเปน 1 
จะเกิด glitches 1-0-1 
 

                         
 
 
 

Power Models 

 การประมาณการสูญเสียกําลังจะใชวงจร combination ที่เขียนโดยภาษา Verilog และประกอบดวยเกตพื้นฐานที่เขียนให
สามารถคํานวณการสูญเสียกําลังได โดยจะขอยกตัวอยางการทํางานของโปรแกรมที่เขียนขึ้นจากภาษา Verilog  
 จากโปรแกรมจะประกอบไปดวยสองสวนคือ สวนที่ใชเปนเกตปรกติ และสวนที่ใชคํานวณการสูญเสียกําลัง  ดีเลยของ
เอาตพุตเกตถูกกําหนดใหมีคาเปนสัดสวนโดยตรงกับจํานวน fanout  นอกจากนี้มีการใช Cyclic behavior สองสวนคือ สวนแรกที่
มีคาสัญญาณจากเอาตพุตเปน Sensitivity list  สวนนี้ใชในการนับการเปลี่ยนแปลงของเอาตพุตหลังจากที่อินพุตเปลี่ยนแปลงทั้ง
จาก 0  เปน 1 หรือจาก 1 เปน 0 จากนั้นสวนที่สองจะนําคานี้ไปคํานวณตอไป 

รูปที่  2.3  การเกิด glitches เนื่องจากผลของดีเลย 

รูปที่  2.4 ลักษณะตาง ๆ ของการเกิด glitches  
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 การทํางานในสวนที่สองนี้มี Sensitivity list เปนสัญญาณ detect โดยสัญญาณ detect จะเปลี่ยนแปลงหลังจากที่อินพุต
เปลี่ยนคามาเปนระยะเวลาที่มากกวาดีเลยที่มีคามากที่สุดของเสนทางภายในวงจร  หลังจากที่ detect เปลี่ยนแปลงคาแลวจะนําคาที่
ไดจากการนับในสวนแรกมาคํานวณวามีการเปลี่ยนแปลงแบบไหนเกิดขึ้นและเกิดขึ้นกี่ครั้ง หลังจากนั้นใหคาของการนับการ
เปลี่ยนแปลงจากสวนแรกเปนศูนยอีกครั้งเพื่อเตรียมพรอมสําหรับการนับในสวนแรกครั้งตอไป 
 
 

                               
maximum delay path

 
 
 
 สวนของการคํานวณกําลังที่สูญเสียนั้นหาไดจากผลรวมของผลคูณระหวางจํานวน fanout กับจํานวนการเปลี่ยนแปลง
จาก 1 เปน 0 ของเอาตพุต และผลคูณระหวางจํานวน fanout กับจํานวน glitches ทั้งหมดที่เกิดขึ้น 
 หลังจากที่มีการคํานวณทั้งคาเอาตพุตและคาการสูญเสียกําลังแลวก็จะมีการสงผานคานี้ไปให Primitive gate ตัวอื่น ๆ 
ภายในวงจรแลวทําการรวมกับคาการสูญเสียกําลังของ Primitive gate ตัวอื่น ๆ ทุกตัวภายในวงจรก็จะทําใหเราสามารถประมาณ
การสูญเสียกําลังของทั้งวงจรได  
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  2.5  สวนตาง ๆ ภายใน primitive gate 

รูปที่  2.6  เสนทางที่เกิด maximum delay  
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บทที่ 3 

สรุป ปญหาอุปสรรค และขอเสนอแนะ 

 

สรุป 

จุดประสงคของแผนงานนี้คือออกแบบวงจรกรองกําลังต่ําที่สามารถปรับคาพารามิเตอรไดและหาวิธีการที่เหมาะสมใน
การวัดประสิทธิภาพของวงจร เพื่อนํามาใชในวงจรเครื่องชวยฟง  

ปญหาที่พบ 

1) การเขียนโครงสรางของวงจรโดยใชเกตพื้นฐานมาตอกัน ตองพิจารณาจํานวน fanout ดวยซึ่งถาวงจรมีขนาดใหญจะ
ไมสะดวกและเกิดความลาชา 

2) ยังไมมีการวัดการสูญเสียกําลังที่เหมาะสม สําหรับสวนของวงจร tristate และshift register เพราะ tristate มีโครงสราง
ตางจากเกตทั่วไป และสวนของ register มีการ feedback 

3)  การจําลองผลการทํางานใชเวลานานเนื่องจากสัญญาณตาง ๆ ที่ใชวัดและคํานวณภายในวงจรมีจํานวนมาก 

ขอเสนอแนะ 

1) หาวิธีการที่รวดเร็วและสะดวกในการวัดจํานวน fanout ของเกตแตละตัวภายในวงจร เพราะเกตภายในวงจรมีจํานวน
มาก 

2) หาวิธีที่ใชวัดการสูญเสียกําลังที่เหมาะสมของ tristate และ shift register 
 
 
เอกสารอางอิง 

1. Stephen Brown, Zvonko Vranesic . “Fundamental of Digital Logic with Verilog Design”, International Edition 
2000, McGraw-Hill Higher Education, 2000. 

2. Sung-Mo Kang, Yusuf Leblebici . “CMOS Digital Integrated Circuits Analysis and Design”, International Edition 
2000, McGraw-Hill Higher Education, 2000. 
 3.A.Sagahyroon,J. Placer,M. Burmood,Mehran Massoumi,”A VHDL-based Simulation Methodlogy for Estimating 
Switching Activity in Static CMOS Circuits ”,IEEE transaction,pp 295-300,1998. 
 
 
 
 
 
 



 288

แผนงานยอยท่ี 2 
บทนํา 

  
แผนงานวิจัยนี้ กลาวถึงการประเมินวิธีการที่ใชในการตรวจวัดเสนขอบในภาพอัลตราเซานด ที่มีพ้ืนฐานการพัฒนาวงจร

ตรวจวัดเสนขอบขึ้นจากการประมาณฟงกชันพหุนามกําลังสองต่ําสุด ผลลัพธที่ไดถูกนํามาทดสอบเปรียบเทียบกับกระบวนการ
ตรวจวัดเสนขอบที่นิยมสําหรับภาพอัลตราเซานด คืออาศัยวงจรกรองเขามาชวยลดทอนสัญญาณรบกวนในภาพกอนผานวงจร
ตรวจวัดเสนขอบแบบแคนนี โดยวงจรกรองสัญญาณรบกวนที่โครงการวิจัยนี้เลือกมาใชทดสอบคือ วงจรกรองมัธยฐาน, วงจร
กรองแบบแทง และวงจรกรองมัธยฐานแบบมีทิศทาง ขอจํากัดของกระบวนการตรวจวัดเสนขอบที่ตองอาศัยวงจรกรองนั้นคือ ใช
เวลาในการประมวลผลสูง วงจรตรวจวัดเสนขอบที่จะพัฒนาขึ้นในโครงการวิจัยนี้จะประยุกตใชการหาคาเกรเดียนตกับฟงกชันพหุ
นามที่ประมาณขึ้น เพื่อใหไดคาสัมประสิทธิ์ใหมออกมาสําหรับมาใชทํางานในลักษณะวงจรความถี่แถบผาน ขอไดเปรียบของ
วงจรตรวจวัดเสนขอบที่พัฒนาขึ้นมานี้คือ สามารถตรวจวัดเสนขอบจากภาพตนทางที่ยังไมผานการกรองสัญญาณรบกวน และได
ผลลัพธออกมาใกลเคียงกับการใชกระบวนการตรวจวัดเสนขอบที่อาศัยวงจรกรองกอนตรวจวัดเสนขอบแบบแคนนี นอกจากนี้
การทํางานของวงจรตรวจวัดเสนขอบที่พัฒนาขึ้นจะเปนลักษณะเชิงเสนจึงสงผลใหใชเวลาในการประมวลผลที่นอยกวามาก 
วิธีการดังกลาวจึงเหมาะที่จะใชในงานที่ตองการความรวดเร็วในการประมวลผล เชนใชชวยเหลือแพทยในการตรวจดูเสนขอบของ
ภาพอัลตราเซานดที่ทํางานในลักษณะตอบโตกับผูใช การทดสอบเปรียบเทียบจะใชภาพทดสอบทั้งแบบมีและไมมีสัญญาณ
รบกวนที่จําลองขึ้น จากนั้นจะนําไปทดสอบกับภาพอัลตราเซานดจริง เพื่อเปรียบเทียบคุณภาพเสนขอบที่ไดและขนาดของการ
ประมวลผล ในตอนทายจะทดสอบประยุกตใชคาอนุพันธอันดับสองและคาลาปลาเซียนเพื่อไดคาสัมประสิทธิ์และแงมุมในการ
ทํางานที่หลากหลายขึ้น 
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ความเปนมา 
เสนขอบของภาพสามารถบงบอกถึงลักษณะหรือฐานของวัตถุใดๆในภาพ ดวยเหตุนี้การตรวจจับเฉพาะเสนขอบของ

วัตถุในภาพเพื่อนํามาดีความโดยระบบชวยเหลือโดยคอมพิวเตอรจะชวยลดปริมาณขอมูลของภาพจํานวนมหาศาลที่จะนํามา
ประมวลผล รวมถึงลดความซับซอนอันเกิดจากสวนที่ไมจําเปนในภาพในการตีความหมายดวย และเนื่องจากสัญญาณรบกวนที่
เกิดขึ้นในภาพอัลตราเซานดเปนสัญญาณรบกวนแบบจุด [1] ที่เปนสาเหตุใหวงจรตรวจจับเสนขอบทั่วๆไป ที่ทําหนาที่เปนวงจร
กรองความถี่สูงผาน (highpass filter) ไมสามารถที่จะตรวจจับเสนขอบไดอยางมีประสิทธิภาพ อยางไรก็ตามมีงานวิจัยหลากหลาย
ช้ินที่เสนอวิธีในการแกปญหาดังกลาว โดยงานบางชิ้นอาจเหมาะสมกับภาพและสัญญาณรบกวนบางประเภทเทานั้น วิธีการหนึ่ง
ในการตรวจจับเสนขอบกับภาพที่มีสัญญาณรบกวนคือวงจรตรวจจับเสนขอบแบบแคนนี [2] เนื่องจากใหคุณภาพของขอบออกมา
ดีพอสมควรและกรบวนการทํางานไมซับซอน แตถึงกระนั้นกับภาพบางประเภท วิธีการแบบแคนนีไมสามารถที่จะตรวจจับเสน
ขอบไดทันทีจึงตองมีการผานวงจรกรองมากอน เชนวงจรกรองมัธยฐาน โดยคุณสมบัติของวงจรกรองประเภทนี้คือกรองสัญญาณ
รบกวนออกไปโดยมีโอกาสทําลายโครงสรางของภาพในสวนที่นาจะเปนเสนขอบใหนอยที่สุด งานวิจัยช้ินหนึ่งนําวงจรกรองซาวิ
สกี-โกเลย มาพัฒนาเปนสองมิติเพื่อใชกับงาน Image Processing หรือเรียกเปนวงจรกรองซาวิสกี-โกเลยสองมิติ [3] งานวิจัย
ดังกลาวมีพ้ืนฐานจากการนําฟงกชันพหุนามมาประมาณคาที่เลือกขึ้นมาโดยใชหลักของคาผิดพลาดกําลังสองต่ําสุด (least mean 
square error) เพื่อขจัดสัญญาณรบกวนออกไปโดยที่สามารถรักษาสภาพขอบไดดี และขอไดเปรียบของงานนี้คือมีความรวดเร็วใน
การประมวลผลสูงกวาวงจรกรองมัธยฐานมากและมีความงายในตัวอัลกอริทึมมาก  จากที่กลาวมาจึงพอสรุปไดวาการตรวจจับเสน
ขอบในปจจุบันจะประกอบดวยสองกระบวนการคือ การผานวงจรกรองมากอน (filtering) จากนั้นคอยนํามาผานการตรวจจับเสน
ขอบ (detected edge) ในงานวิจัยฉบับบนี้จะนําวงจรกรองซาสิสกีโกเลยสองมิติมาพัฒนาตอเพื่อใหสามารถตรวจจับเสนขอบได
จากภาพตนทางเลยโดยไมจําเปนตองผานวงจรกรองใดๆมากอน เนื่องจากมันจะทําหนาที่เปนวงจรกรองในตัวอยูแลว 

 
 วิธีพัฒนาจะอาศัยแนวคิดเดิมในการตรวจจับเสนขอบมาประยุกตใชกับวงจรกรองแบบซาวิสกี-โกเลยสองมิติ 

โดยอาศัยการหาคาเกรเดียนต, การหาคาอนุพันธอันดับสอง และการหาคาลาปลาเซียน กับฟงกชันพหุนามที่ประมาณขึ้น ทําใหได
คาสัมประสิทธิของซาวิสกี-โกเลยชุดใหมขึ้นมาเพื่อมาใชในการตรวจจับเสนขอบ โดยแนวทฤษฏีของวงจรกรองซาวิสกีโกเลยสอง
มิติจะกลาวใน Section II จากนั้นการประยุกตรูปของสมการเพื่อใหไดมาซึ่งสัมประสิทธิ์ชุดใหมสําหรับการตรวจจับเสนขอบจะ
กลาวใน Section III, สวนใน Section IV จะแสดงการทดสอบและประเมินผลทั้งหมด และจะสรุปใน Section V 
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บทที่ 1 
วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยถวงน้ําหนัก 2 มิติ 
(2-D Weighted Savitzky-Golay Filters) 

 
วงจรกรองซาวิสกี-โกเลย 2 มิติเปนการขยายผลจากวงจรซาวิสกี-โกเลย 1 มิติ [4] ที่มีพ้ืนฐานการคํานวณมาจากการ

ประมาณคาฟงกชันพหุนามกับขอมูลชุดหนึ่งโดยใชหลักของคาผิดพลาดกําลังสองต่ําสุด 
 พิจารณาอะเรย 2 มิติของขอมูล fi,j ซึ่ง i,j เปน ...,-1,0,1,... และให pi,j เปนฟงกชันพหุนามดีกรี K ในเทอม m และดีกรี L 
ในเทอม n หรือเขียนไดเปน 
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 โดยที่ m คือคา –M,...,M และ n คือคา –N,...,N แตละตําแหนง (i,j) คาเอาทพุต gi,j ของวงจรกรองซาวิสกี-โกเลย 2 มิติคือ
กลุมของคา a0,0 ซึ่งมาจากคาประมาณฟงกชันพหุนาม pi,j ไปที่ชุดของขอมูล fi+m,j+n สําหรับ m = -M,...,M  และ n = -N,...N อยางไร
ก็ตามประเด็นของการนําฟงกชันพหุนามมาประมาณคาดังกลาวมีเงื่อนไขที่ต้ังอยูบนสมการ 
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 ซึ่ง nmw ,  คือคาตัวประกอบถวงน้ําหนัก (weighting factor) ที่จะถูกกําหนดใหมีคามากสุดที่จุดกําเนิดและมีคาลดลง

จนถึงศูนยเมื่อออกหางจากจุดกําเนิด 
 การจัดคาสัมประสิทธิ์ lka ,  ใหอยูในรูปของเวกเตอรเราจะทําการเรียงคาพวกมันใหเปนลําดับเรียงกันโดยใชดัชนี r  

กําหนดเปน )1)(1(,...,1 ++ LK จากนั้นจะกําหนดฟงกชันของดัชนี ))1/()1(()( +−= Lrfloorrk และ )1mod()1()( +−= Lrrl เรา
กําหนดเวกเตอร av  แทนคาสัมประสิทธิ์ทั้งหมด lka ,  ของฟงกชันพหุนาม jip ,  เปน 
 

T
rlrk LKraa ))1)(1(,...,1:( )(),( ++==v  (3) 

 
 ในทํานองเดียวกันกําหนดดัชนี q มีคาเปน 1,...,(2M+1)(2N+1)เราจะแสดงคาฟงกชันของดัชนีสําหรับระบุตําแหนงใน
เมตริกซไดเปน 

NNqqn
MNqqm

−+−=
−+−=

)12(mod)1()(
))12/()1int(()(  

 และเราสามารถที่จะแสดงฟงกชัน fi+m,j+n ในรูปของเวกเตอรไดเปน 
 

T
qnjqmiff )( )(),( ++=

v  (4) 
 

 ผลเฉลยดังกลาวหาไดจาก [5] ซึ่งจะสรางเมตริกซ Z ขึ้นมาโดยมีคาในเมตริกซเปน 
 

)()( )()( rlrk
qr qnqmz =  (5) 

 
 จะสามารถหาผลเฉลยของสมการทั่วไปของ av  เพื่อใหสอดคลองกับเงื่อนไขของสมการ (2) คือ 
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)()( 1 fWZWZZa TT
vv −=  (6) 

 
 ซึ่ง W คือเมตริกซทแยงมุมของคา (q,q) ที่ถูกกําหนดโดย wm(q),n(q) องคประกอบ 0,0a  ที่กําหนดคาเอาทพุต gi,j สามารถ

แสดงไดเปน 
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 โดยที่ qα ถูกกําหนดไดเปน 
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1

1 )()( q
TT

q eWZWZZ v−=α  (8) 
 

         
qev คือเวคเตอรหนึ่งหนวยที่มีขนาด (2M+1)(2N+1) และมีคาที่องคประกอบที่ q เทากับหนึ่ง สวน {}p หมายถึงคาของ

องคประกอบในเวคเตอรที่ตําแหนง  p 
          กําหนดใหเมตริกซ S มีขนาด (2M+1)(2N+1) ใหมีคาในเมตริกซเปน 
 

qqnqms α=)(),(  (9) 
 
          เอาทพุต jig ,  ที่ไดจากสมการ (7) ที่เปนผลการรวมเชิงเสนของคา jif , กับชุดของคา α  สามารถมองไดเปนการคอนโวลู

ชันกันของหนาตางเมตริกซ S  กับ jif ,  เพื่อใหไดคา jig ,  ออกมา 

          จากสมการ (8) จะแสดงถึงคา qα  ที่มาจากคาของเมตริกซ )()( 1
q

TT eWZWZZ v−  ที่ตําแหนงเทากับหนึ่ง หรือแสดงถึง

การไดมาซึ่งสัมประสิทธิ์ 0,0a  ในทํานองเดียวกันการไดมาของ qα  ที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ lka ,  ใดๆ ก็จะคือคาเมตริกซ 

)()( 1
q

TT eWZWZZ v−  ที่ตําแหนง 1)1( +++ lKk  นั่นเอง เพราะฉะนั้นสัมประสิทธิ์ lka ,  หนึ่งคาก็จะให qα  หนึ่งชุดที่ใช

สรางหนาตางเมตริกซ S  ออกมาไดคาหนึ่งดวย 
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บทที่ 2 
วงจรตรวจวัดเสนขอบ ท่ีพัฒนาโดยอาศัยหลักการของ 

วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยถวงน้ําหนัก 2 มิติ 
 

ก. การคํานวณคาเกรเดียนต 
          เมื่อนิยามตําแหนงเสนขอบจากตําแหนงที่มีขนาดเกรเดียนตของความเขมสูงสุด เราสามารถคํานวณเสนขอบโดยอาศัย
ลักษณะสมบัติของระนาบพหุนาม ที่ใชในวงจรกรองซาวิสกี -โกเลย  2 มิติไดดังนี้ สําหรับระนาบพหุนาม jip , ที่มีอันดับ K 

สําหรับคา m และอันดับ L สําหรับคา n ตามสมการ 
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 เมื่อ i, j = ...,-1,0,1,... เปนลําดับของขอมูลและ m = -M,...,M และ n = -N,...,N เปนดัชนีตําแหนงของหนาตางของวงจร
กรองขนาด (2M+1)(2N+1) เราสามารถประมาณคาอนุพันธของความเขม fi,j เทียบกับ i และ j โดยคํานวณจากสัมประสิทธิ์ของ
ระนาบพหุนาม pi,j ณ ตําแหนงกึ่งกลางหนาตางที่กําลังพิจารณา (m=0, n=0) ดังนี้ 
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(11.1) 
 

(11.2) 

 
 เมื่อไดคาอนุพันธตามสมการที่ (11.1) และ) 11.2) แลวจึงนําไปคํานวณขนาด 

jif ,∇  และทิศทาง (θi,j) ของเกรเดียนต 

ของความเขมตามสมการ 
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(12.1) 
 

(12.2) 

 
 ดังนั้นจะเห็นวาการไดมาซึ่งขนาดเกรเดียนตและมุมของเกรเดียนตที่ตําแหนงใดๆ ในภาพนั้นจะเปนการคํานวณคา
สัมประสิทธิ์ a0,1และ a1,0 ขึ้นมาเทานั้น 

ข. การคํานวณคาอนุพันธอันดับสองในทิศทางตั้งฉาก 
          การคํานวณคาอนุพันธอันดับที่สองในทิศทางที่ต้ังฉากกับเสนขอบ อาจทําไดโดยพิจารณาจากสมการของเทยเลอรดังนี้ 
สําหรับจุด  ) m,n) ใดๆรอบจุดกึ่งกลางหนาตางของวงจรกรอง (0,0) จะไดวาฟงกชัน  p ที่จุดดังกลาวสามารถประมาณไดดังนี้  
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 โดย ),( 33 nmO ΔΔ  เปนพจนที่เหลือซึ่งมีคาเขาใกล 3mΔ  หรือ 3nΔ ซึ่งสําหรับ mΔ  หรือ nΔ  นอยๆเราอาจตัดพจน
เหลานี้ทิ้งไปโดยคาประมาณที่ไดไมผิดพลาดมากนัก 
 ถา (0,0) อยูบนเสนขอบและ (m,n) อยูในทิศตั้งฉากกับเสนขอบ ขนาดของเกรเดียนตหรือพจนที่สองดานขวามือใน
สมการ (13) จะเขาใกลคาสูงสุด และพจนที่สามจะมีคาเขาใกลศูนย ซึ่งเราอาจใชพจนที่สามแทนคาอนุพันธอันดับที่สองในทิศตั้ง
ฉากกับเสนขอบได จากสมมติฐานที่วาจุดที่สนใจเปนจุดบนเสนขอบ เมื่ออนุพันธอันดับที่สองของความเขมในทิศตั้งฉากกับเสน
ขอบ ณ จุดนั้นมีคาเขาใกลศูนย ดังนั้นเราสามารถตั้งเงื่อนไขวาจุดใดเปนขอบก็ตอเมื่อ 
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(14) 

 
 คาดังกลาวสามารถคํานวณจากสัมประสิทธิ์ของระนาบพหุนามไดเชนเดียวกับการคํานวณขนาดของเกรเดียนตดังนี้       

สําหรับคาคงที่ c ใดๆ ที่ไมเปนศูนย ให Δm = c ดังนั้นจะไดระยะในทิศทางของ n หรือ Δn = c(tanθ) โดยคา θ คํานวณจาก
สมการ (12.2) สวนพจนอื่นๆคํานวณไดดังนี้ 
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(15.1) 

 

(15.2) 
 

(15.3) 
 
 เนื่องจาก c2 และ  2 ! ไมเทากับศูนยเราอาจตัดทิ้งไประหวางคํานวณได ดังนั้นเงื่อนไขจากสมการ (14) จะกลายเปน 
 

0tantan2 2
2,01,10,2 =++= θθ aaaT  (16) 

 
 คาสัมประสิทธิ์ที่นํามาใชในขั้นตอนนี้ทั้งหมดจึงประกอบดวย  a0,1, a1,0, a2,0, a1,1 และ a0,2 ในการไดมาซึ่งคาอนุพันธ
อันดับสองในทิศทางตั้งฉาก 
 ค. การคํานวณคาลาปลาเซียน 
          คาลาปลาเซียนดังกลาวสามารถคํานวณไดจากสัมประสิทธิ์ของระนาบพหุนามดวยเชนกัน ดังนี้ 
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(17) 

     
    คาสัมประสิทธิ์ที่ใชในการหาคาลาปลาเซียนนี้จึงมีเพียง a2,0 และ a0,2 

  
รูปท่ี1 การประมาณฟงกชันพหุนามของวงจรกรองซาวิสกี-โกเลยสองมิติ 

 
          จากแนวคิดของวงจรกรองซาวิสกี-โกเลย ที่เปนการประมาณฟงกชันพหุนามกับขอมูลสุมจํานวนหนึ่ง ซึ่งก็คือขอมูลซึ่งอยู
ภายใตหนาตางขนาดใดๆ ที่กําหนดขึ้น จากนั้นก็นําคา ณ ตําแหนงตรงกลางมาเปนคาเอาทพุตของวงจรกรองดังรูปที่ 1 จากนั้นใน
การตรวจจับขอบที่เสนอ ไดกลาวถึงการหาอนุพันธของฟงกชันพหุนามในบริเวณหนึ่งที่เลือกขึ้นมาเปนคาขนาดเกรเดียนต ซึ่งจะ
เห็นไดวาที่ขั้นตอนนี้ขอมูลที่สุมขึ้นมาหาคาอนุพันธนั้นก็เปรียบเสมือนผานการประมาณโดยหลักคาผิดพลาดกําลังสองต่ําสุดแลว
ในตัวของมันเอง ซึ่งคาอนุพันธที่ไดนั้นก็นาจะเปนคาประมาณเกรเดียนตของภาพไดเลยเชนกัน หรือจะกลาวอีกนัยหน่ึงไดวาการ
ใชวิธีการตรวจจับเสนขอบที่ไดเสนอไปนั้นอาจจะสามารถทํากับตัวภาพตนทางไดเลยโดยที่ไมตองผานวงจรกรองใดๆมากอน ทํา
ใหสามารถผลลัพธของเสนขอบในการคํานวณเพียงขั้นตอนเดียวก็ไดซึ่งจะเปนการประหยัดเวลาในการคํานวณรวมถึงมีความ
กะทัดรัดในตัวอัลกอรึทึมดวย 
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บทที่ 3 
ทดสอบประสิทธิภาพ 

 
เพื่อนําวิธีการใน Section ที่ผานมาประยุกตเพื่อเปนวิธีการสําหรับตรวจจับขอบและนํามาทดสอบใน Section นี้ จะกําหนดวิธีการ
ดังตอไปนี้ 
 M1 : จะใชคาเกรเดียนตที่หามาโดยวิธีในบทที่ 2(ก) และนําไปผานกระบวนการ nonmaxima suppression เพื่อใหขอบที่
ไดบางลง จากนั้นจะตั้งคาระดับ threshold ที่เหมาะสมเพื่อใหไดสวนที่นาจะเปนขอบที่สุด 
 M2 : จะใชคาอนุพันธอันดับสองที่หามาจาก บทที่ 2(ข) และต้ัง threshold ใหเขาใกลศูนย เพื่อใหบริเวณที่มีคาต่ํากวา 
threshold คานี้เปนขอบ 
 M3 : จะใชคาลาปลาเซียนที่หาไดจาก บทที่ 2(ค) และต้ังคา threshold ในลักษณะเดียวกับวิธี M2 
          ภาพที่จะนํามาทดสอบจะเริ่มจากภาพที่สรางขึ้นโดยฟงกชันไซนแปรความถี่ทั้งแบบมีสัญญาณรบกวนและไมมีสัญญาณ
รบกวน และตัวอยางภาพ SAR ขอบที่ไดมานี้จะนํามาเปรียบเทียบกับขอบที่ตรวจจับจากวิธีแบบแคนนีที่ใชกับภาพที่ผานและไม
ผานวงจรกรองมากอน โดยการทดสอบทั้งหมดแสดงในรูปที่ 2, 3 
          พารามิเตอรที่เกิดขึ้นในการตรวจจับแบบที่เสนอขึ้น M1, M2 และ M3 คือขนาดหนาตางและอันดับพหุนาม โดย
คาพารามิเตอรดังกลาวนี้จะสงผลถึงความสามารถในการกรองสัญญาณรบกวนออกไปดวย คาขนาดหนาตางจะใชขนาดเดียวกับ
หนาตางเกาสเซียนของวิธีแคนนีเพื่อใหเหมาะสมในการเปรียบเทียบ คาอันดับพหุนามจะใชคาเปน 2 เนื่องจากเปนอันดับต่ําสุดที่
จะสามารถคํานวนคา ออกมาได สวนคา threshold จะทําการปรับเพื่อใหเหมาะสมที่สุดในการแสดงขอบ สวนวิธีการของแคนนีจะ
ใชการคํานวณจากฟงกชัน EDGE ของโปรแกรม MATLAB6.1 โดยตัวโปรแกรมจะตั้งคาขนาดและ variance ของหนาตางเกาส
เซียนกับ คา threshold โดยอัตโนมัติ 
          เสนขอบที่ไดจากวิธีทั้งหมดดังรูปที่ 2,3 จะเห็นวาเมื่อใชวิธีของแคนนีตรวจจับเสนขอบกับภาพที่ประกอบดวยสัญญาณ
รบกวนและยังไมไดผานกรองไดเสนขอบออกมาคอนขางแยเมื่อเทียบกับการใชวิธี M1 โดยถานําภาพไปผานการกรองกอนแลว
คอยใชวิธีแคนนีจะใหผลออกมาที่ใกลเคียงกันสําหรับภาพสังเคราะห แตสําหรับภาพ SAR วิธี M1 ก็ยังคงใหผลออกมาดีกวา 
ดังนั้นในแงของความเร็วการตรวจจับ M1 ที่ทํากับภาพตนทางเลยจะใหความสะดวกและผลลัพธที่ดีกวา เพราะฉะนั้นวิธีที่
พัฒนาขึ้นนี้จะมีความยืดหยุนในการเลือกใชงานซึ่งพิจารณาระหวางคุณภาพกับความเร็ว สวน M2 และ M3 ที่ใชตรวจจับขอบตาม
การทดลองใหผลออกมาไมคอยดีเทาที่ควรเนื่องจากจุดตัดศูนยอาจไมเพียงพอสําหรับการกําหนดเสนขอบ เพราะฉะนั้นถาจะให
ผลลัพธที่ดีกวานี้นาจะตองเพ่ิมเงื่อนไขขึ้นไปอีก 
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รูปท่ี 2 ทดสอบกับภาพที่สังเคราะหขึ้น 
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รูปท่ี 3 ทดสอบกับตัวอยางภาพอัลตราเซานด 
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บทที่ 4 
สรุป และวิเคราะหผลการทดลอง 

 
ผลลัพธที่ไดของการตรวจจับเสนขอบแบบ M1 ใหผลดีกวาวิธีของแคนนีมากไมวาในแงของความเร็วหรือคุณภาพถา

ผานการกรองมากอน และวิธีที่พัฒนาขึ้นนี้มีความสามารถในการกรองสัญญาณรบกวนไดทั้งแบบเกาสเซียนหรือสัญญาณรบกวน
แบบจุดตางจากวิธีของแคนนีที่เหมาะสําหรับภาพที่ประกอบดวยสัญญาณรบกวนแบบเกาสเซียนเทานั้น เปนเพราะวิธีที่พัฒนาขึ้น
อยูบนพื้นฐานของการกรองแบบซาวิสกี-โกเลยที่สามารถปรับพารามิเตอรตางๆได เพื่อคุณภาพในการกรอง เชนถาอันดับพหุนาม
เขาใกลอนันตก็เปรียบเสมือนไมไดผานการกรองใดๆ เพราะคาของฟงกชันก็คือคาของภาพตนทางนั่นเอง 
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ภาคผนวก 
 

หนาตางและผลตอบเชิงความถี่ของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลย 
 

 
(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.1: หนาตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลยที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a0 
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(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.2: หนาตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลยที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a1 
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(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.3: ผลตอบเชิงความถี่ของหนาตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลย 
ที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a0 
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(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.4: ผลตอบเชิงความถี่ของหนาตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลย 
ที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a1 
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(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.5: หนาตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลยสองมิติ 
ที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a0,0 
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(ก) อันดับพหุนามเทากับ 2 

 
(ข) อันดับพหุนามเทากับ 3 

 
(ค) อันดับพหุนามเทากับ 4 

รูปที่ ก.6: ตางของวงจรแบบซาวิสกี-โกเลย 
ที่สัมพันธกับคาสัมประสิทธิ์ a0,1 
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แผนงานยอยท่ี 3 
บทนํา 

 
ภาพอัลตราซาวดเปนภาพที่นิยมใชในการวินิจฉัยทางการแพทยโดยอาศัยคลื่นเสียงความถี่สูงในยานความถี่ 1-5 MHz 

สะทอนกับอวัยวะในรางกายและตรวจจับออกมาเปนภาพ แตภาพที่ไดนั้นจะมีสัญญาณรบกวนรวมอยูดวย เปนเหตุใหงานในการ
ตีความหมายภาพอัลตราซาวดโดยอาศัยคอมพิวเตอรเขามาชวยนั้นมีความยากลําบาก ดังนั้นจึงมีความจําเปนอยางยิ่งที่จะตองขจัด
สัญญาณรบกวนในภาพอัลตราซาวดกอนที่จะนําภาพไปผานกระบวนการตอไป 

สัญญาณมลทิน (speckle noise) ในภาพอัลตราซาวดเปนปรากฏการณซึ่งเกิดขึ้นเมื่อสัญญาณอะคูสติคพัลสที่มีเฟส
ตอเนื่องตกกระทบเนื้อเยื่อออนและสะทอนกลับเปนสัญญาณที่เปนเฟสไมตอเนื่อง  เกิดเปนสัญญาณรบกวนที่มีแบบจําลองแบบ
คูณ (multiplicative process) เนื่องจากสัญญาณอะคูสติคพัลสที่ตกกระทบเนื้อเยื่อที่มีพ้ืนผิวขรุขระนั้น จะทําใหสัญญาณที่สะทอน
กลับเปนสัญญาณที่สะทอนมาจากหลายทิศทางและเกิดการแทรกสอดขึ้น สัญญาณที่รับไดนั้นจะมีคุณสมบัติของอัตราสวน
สัญญาณตอสัญญาณรบกวน (signal-to-noise-ratio : SNR) คงที่นั่นคือการแกวงของสัญญาณรบกวนบนสัญญาณจะมีขนาดที่เปน
สัดสวนกันทําใหสัญญาณมีลักษณะที่พุงขึ้นสังเกตจากภาพที่ตรวจจับไดจะมีลักษณะเปนจุดขาวทั่วทั้งภาพ 
 ที่ผานมาไดมีการใชวงจรกรองแบบผานต่ํา (Low-pass Filter) เชน วงจรกรองเฉลี่ย (Mean Filter) วงจรกรองมัธยฐาน 
(Median Filter) ซึ่งไมเหมาะที่จะนํามาใชในการลดทอนสัญญาณรบกวนในภาพอัลตราซาวน โดยวงจรกรองเหลานี้จะทําให
องคประกอบที่สําคัญพราลงไป สวนวงจร กรองที่ไดพัฒนาสําหรับการลดทอนสัญญาณรบกวนในภาพอัลตราซาวนในเวลาจริง 
(Real-time) ประกอบไปดวย วงจรกรองสัญญาณมลทินแบบปรับตัวได (Adaptive Speckle Reduction Filters : ASR) และวงจร
กรองมัธยฐานถวงน้ําหนักแบบปรับตัวได (Adaptive Weighted Median Filters : AWM) ในวงจรกรอง ASR จะอาศัยอัตราสวน
สัญญาณตอสัญญาณรบกวน และฟงกชันสหสัมพันธ (Autocorrelation) ในการกําหนดการแปรผันของลําดับขั้นเพื่อทําใหสัญญาณ
ราบเรียบ โดยอางจากคาเบี่ยงเบนของรูปแบบสัญญาณมลทิน (Deviation of the Speckle pattern) จากรูปแบบสัญญาณมลทินเต็มที่ 
(Fully Formed Speckle : FFS) ซึ่งเปนที่รูกันวามีลักษณะการแจกแจงแบบเรยลี (Rayleigh distribution) [1]  สวนวงจรกรอง AWM 
พิกเซลเอาตพุตที่แตละตําแหนงหาไดจากคามัธยฐานของชุดขอมูลที่ถูกถวงน้ําหนักดวยพ้ืนฐานของ SNR ในยานของชุดขอมูลที่
สุมขึ้นมา โดยเมื่อเปรียบเทียบกับวงจรกรองเฉลี่ยและวงจรกรองมัธยฐานจะเห็นไดวาวงจรกรอง ASR และวงจร กรอง AWM 
สามารถลดทอนสัญญาณรบกวนและรักษาเสนขอบภาพไดดีกวา แตอยางไรก็ตามวงจรกรองเหลานี้ยังถูกจํากัดความสามารถใน
การเพิ่มคุณภาพของภาพอัลตราซาวน เนื่องจากขาดการปรับทิศทางในการลดทอนสัญญาณรบกวนตามหลักการของ Image 
Anisotropy ซึ่งพิจารณาถึงโครงสรางของภาพในแตละยานของชุดขอมูลที่เราสนใจ 
 ในงานวิจัยนี้ไดเล็งไปถึงปญหาในการปรับทิศทางในการกรองของวงจรกรองใหเหมาะกับลักษณะโครงสรางของภาพ 
เราจะไดอธิบายถึงระเบียบวิธีการกรองแบบใหม ซึ่งพัฒนาสําหรับการลดทอนสัญญาณมลทิน และปรับปรุงคุณภาพของภาพอัล
ตราซาวนที่มีการบีบอัดแบบล็อก (Log-compressed) ในเวลาจริง สาเหตุที่มีการบีบอัดแบบล็อกเนื่องจากขอจํากัดในดานพิสัย
พลวัต (Dynamic Range) ในการแสดงผลบนจอภาพของเครื่องอัลตราซาวน จึงตองมีการบีบอัดแบบล็อกเพื่อทําใหสัญญาณที่
ตรวจจับไดสามารถแสดงผลไดพอดีบนจอภาพ วงจรกรองดังกลาวนี้ไดอางถึง วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยแบบทิศทาง (Directional 
Savitzky-Golay : DSG) ซึ่งเปนวงจรซาวิสกี-โกเลยถวงน้ําหนักแบบสองมิติ (2-D weighted Savitzky-Golay filter)โดยการเพิ่ม
กลไกในการหาทิศทางในการถวงน้ําหนักเพื่อใหสัญญาณที่ไดราบเรียบแบบมีทิศทางดวยคุณสมบัติแอนไอโซโทรปก 
(Anisotropic properties) ในยานของชุดขอมูลของภาพที่เรากําลังสนใจ 
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บทที่ 1 
วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยถวงน้ําหนัก 2 มิติ 

 
เริ่มจากพิจารณาภาพขนาด NM × พิกเซล ซึ่งแสดงไดในรูปของอาเรยของกลุมขอมูล 2 มิติ ),,( vuf  เมื่อ 

],,1[ Mu K∈  และ ].,,1[ Nv K∈   กําหนดใหหนาตางของชุดขอมูลที่เราสนใจมีขนาด )12()12( +×+ LL  โดยมี
ตําแหนงศูนยกลางอยูที่ ),( ji  ดังสมการ 

{ }11,11:),(, −≤≤+−−≤≤+−++= LnLLmLnjmifD ji  (1) 

ให jip ,  เปนฟงกชันพหุนาม 2 มิติ 

( ) ,),(,
0 0

,, ∑∑
= =

=
S

s

ts
T

t
jiji nmtsanmp  (2) 

โดย m  และ n  เปนเลขจํานวนเต็มดังที่อางไวในสมการที่ 1, S  และ T  เปนออเดอรสูงสุดของ m  และ n  ตามลําดับ ระเบียบ
วิธีของวงจรกรองซาวิสกี-โกเลยถวงน้ําหนัก 2 มิติ (2-D weighted Savitzky-Golay Filters : WSG) จะคํานวณหาคาเอาตพุตที่
ตําแหนง ),( ji  ดวยการฟตฟงกชันพหุนาม jip ,  ดวยหลักการของคาผิดพลาดกําลังสองนอยสุด (Least Square Error) ไปยัง

ขอมูล f แตละพิกเซลในหนาตาง jiD , และเลือกเอาตพุตของวงจรกรองจากฟงกชันพหุนามที่ตําแหนง )0,0(, jip  ซึ่งมีคา

สัมประสิทธิ์เทากับ ).0,0(, jia  

 วัตถุประสงคในการฟตกลุมขอมูลดวยหลักการกําลังสองนอยสุดในวงจรกรอง WSG 2 มิติ สามารถนิยามดวย  

{ } ,),(),(),( 2

,
,,

,

∑
∈

−++
jiDnm

jiji nmpnjmifnmw  (3) 

โดย jiw ,  คือฟงกชันถวงน้ําหนักแตละตําแหนงในหนาตาง jiD ,  ในการที่เราจะใชฟงกชันพหุนามฟตชุดขอมูลดวยหลักการ

กําลังสองนอยสุดใหมีประสิทธิภาพนั้น เราไดขยายหลักการที่ไดพัฒนามาแลวในระเบียบวิธีของวงจรกรองซาวิสกี-โกเลย 1 มิติ 
[4] โดยการคํานวณหาคาสัมประสิทธิ์ในการฟตชุดของกลุมขอมูลไวเพียงครั้งเดียว จากนั้นจึงจัดรูปสมการใหสามารถหาคา
เอาตพุตไดในลักษณะผลรวมเชิงเสน (Linear Combination) จากหลักการนี้ไดนํามาขยายใชในวงจรกรองซาวิสกี-โกเลย 2 มิติ
เชนกัน [5] 
 ขั้นตอนในการหาคา )0,0(, jip  ใหอยูในรูปของผลรวมเชิงเสนนั้น เราจะเริ่มจากกําหนด jia ,

r  เปนเวกเตอรที่ประกอบ

ไปดวยสัมประสิทธิ์ ),(, tsa ji  ทุกตัวของฟงกชันพหุนาม jip ,  ดังนิยามไวในสมการที่ 2 จากนั้นเราจะทําการจัดเรียงคา

สัมประสิทธิ์ ),(, tsa ji  ใหอยูในรูปของเวกเตอรโดยการเรียงลําดับออเดอรตามคาดัชนี r  โดย )]1)(1(,,1[ ++∈ TSr K  

ตามฟงกชันดัชนี 

⎣ ⎦)1/()1()( +−= Trrs  

)1mod()1()( +−= Trrt  
โดย ⎣ ⎦  เปนฟงกชัน floor และ mod เปนฟงกชัน modulo ดังนั้นเราสามารถเขียน jia ,

r  ไดในรูป   

( ) .)1)(1(,,1:))(),((,
T

ji TSrrtrsaa ++== K
r  (4) 

สวน 
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⎣ ⎦
1)12mod()1()(

1)12)(1()(
+−−−=

+−−−=
llqqn

llqqm
 

เปนฟงกชันดัชนีของขอมูล ),( njmif ++  ในหนาตาง jiD ,  ซึ่งสามารถเขียนใหอยูในรูปของเวกเตอรฟอรม 

( ) .)12(,,1:))(),(( 2
,

T
ji lqqnjqmiff −=++= K

r
 (5) 

จากนิยามของ jia ,
r  และ jif ,

r
 ในขางตนเราสามารถสรางเมตริกซ A  ไดจาก  

)()( )()( rtrs
qr qnqmA =  (6) 

ในขั้นตอนนี้เราสามารถสรางฟงกชันกําลังสองนอยสุดที่ไดนิยามไวในสมการที่ 3 ขึ้นใหมไดในรูป 

( ) ( ) .,,,,, jiji

T

jijiji faAWfaA
rrrr

−−=ε  (7) 

โดยที่ผลเฉลยทั่วไปของ ar  ที่ถูกกําหนดดวยสมการความผิดพลาดกําลังสองนอยสุดสามารถแกสมการหาคาไดคือ 

( ) ( ) .,
1

, ji
TT

ji fWAWAAa
rr −

=  (8) 

โดยคาสัมประสิทธิ์ ณ ตําแหนงศูนยกลางของฟงกชันพหุนาม )0,0(, jip  จะมีคาเทากับ )0,0(, jia  ซึ่งก็คือคาสัมประสิทธิ์ตัว

แรกของ jia ,
r  ในสมการที่ 8 และเราสามารถลดรูปใหอยูในรูปของผลรวมเชิงเสนไดเปน 

( )∑
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=

++=
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1
, ,)(),()0,0(
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q
qji qnjqmifp α  (9) 

โดยที่  

( ) ( ){ } .
1

1
q

TT
q eWAWAA r−

=α  (10) 

เครื่องหมาย qer  คือเวกเตอรหนึ่งหนวยซึ่งมีคาเทากับหนึ่งที่ตําแหนง qth สวน { }1  คือคาตัวแรกของเวกเตอรในสมการที่ 10 

 จากสมการที่ 9 แสดงถึงคาสัมประสิทธิ์ที่มีอยูของ qα  ซึ่งสามารถจะชวยใหเราสามารถคํานวณหาคาของการประมาณ

ฟงกชันพหุนามกําลังสองนอยสุดบนกลุมของขอมูล โดยอาศัยการคํานวณหาผลรวมเชิงเสน (linear combination) ของกลุมขอมูล 
),( njmif ++  กับสัมประสิทธิ์ 121 ,..., +Mαα  เทานั้น โดยคาสัมประสิทธิ์ qα  จะขึ้นอยูกับการสรางคาเมตริกซ A  และคา

เมตริกซ A  ที่สรางขึ้นนั้นจะเปนคาคงที่สําหรับทุกๆตําแหนง ),( ji  จึงทําใหเราคํานวณหาคา qα เพียงครั้งเดียวสําหรับการสราง

วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยนี้ สงผลใหกระบวนการดังกลาวมีความรวดเร็วและมีความซับซอนนอยลง  
 
 
 
 
 
 
 
 



 308

บทที่ 2 
วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยแบบทิศทาง 

 
 วงจรกรองซาวิสกี-โกเลยแบบทิศทาง (Directional Savitzky-Golay Filters : DSG) คือวงจรกรอง WSG 2 มิติ ที่ถูก
ปรับปรุงโดยการเพิ่มกลไกในการหาทิศทางในการถวงน้ําหนักดวยหลักการกําลังสองนอยสุดเพื่อใหสัญญาณที่ไดราบเรียบแบบมี
ทิศทางตามคุณสมบัติของแอนไอโซโทรปกในยานของชุดขอมูลของภาพที่เรากําลังสนใจ  โดยระเบียบวิธีของวงจรกรอง 
DSG สามารถอธิบายดวย 2 ขั้นตอนหลักดังนี้ 
 ในขั้นตอนแรกเราจะไดนําเสนอการคํานวณหาคุณลักษณะแบบคอนทัวรของภาพในยานที่เราสนใจซึ่งสัมพันธกับ
ทิศทางหลักของ curvature ที่ตําแหนง ),( ji  ดวย local curvatures (Eigenvalues) ของ Hessian Matrix: 

,
),(),(
),(),(
⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
jifjif
jifjif

vvuv

uvuu  (11) 

โดยที่ uuf  เปนอนุพันธยอยอันดับที่ 2 ของ f  เทียบกับแกน u , uvf  เปนอนุพันธยอยอันดับที่ 2 เทียบกับแกน u  และ v  และ 

vvf  เปนอนุพันธยอยอันดับที่ 2 เทียบกับแกน v  ในการคํานวณคาอนุพันธเหลานี้เราจะประยุกตหลักการฟตพื้นผิวดวยฟงกชันพหุ
นามกําลังสองนอยสุดดังที่เราเคยไดกลาวมาแลวในหัวขอ 2-D WSG filter ตางกันที่ในหัวขอ 2-D WSG filter นั้นเราจะคํานวณหา
คาสัมประสิทธิ์ )0,0(, jia  แตที่นี้เราจะคํานวณหาคาสัมประสิทธิ์ )0,2(, jia , )1,1(, jia , )2,0(, jia  มาใชเปนคาในการ

ประมาณ ),( jifuu , ),( jifuv , ),( jifvv  ตามลําดับโดยฟงกชันถวงน้ําหนักของทุกตัวมีคาเทากับหนึ่ง 
 ขั้นตอนถัดไป เราจะทําการเพิ่มประสิทธิภาพของวงจรกรอง WSG ใหสามารถกรองสัญญาณรบกวนในแนวทิศทางได
ดวยการสรางฟงกชันถวงน้ําหนัก jiw ,  ซึ่งไดนิยามไวในสมการที่ 3 ดวย curvature และทิศทางของมัน ซึ่งหาไดในขั้นตอนแรก 

vr

ur
),( ji

2ηr

1ηr

pr ),( nm

)cos( θα −r

)sin( θα −r

θ
α

 
รูปท่ี 1 การกระจายตัวของทิศทาง curvature ในระบบพิกัดหนาตาง jiD ,  

รูปที่ 1 แสดงการกระจายตัวของ principal curvature axes ที่ตําแหนงหนาตางขอมูลที่จะทําการกรอง jiD ,  โดยให 1η
r

 

เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของ principal maximum curvature, 2η
r

 เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของ principal 
minimum curvature และ θ  เปนมุมระหวาง 1η

r
 และแกน ur  สําหรับที่ตําแหนงพิกเซล ),( nm  เราจะนิยามตําแหนงของพิกเซล

เหลานี้ดวยเวกเตอร pr  ซึ่งเริ่มตนจากตําแหนงศูนยกลางของหนาตาง ),( ji  ช้ีไปยังตําแหนงของพิกเซล ),( nm  โดยเวกเตอร 
pr  สามารถแตกไดเปน 2 องคประกอบในระบบพิกัดใหมในทิศทางของ 1η  และ 2η  ดังสมการ 

( ) ,)(sincos 2
22

1
22 ηθαηθα

rrr
−+−= rrp  (12) 
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โดย )( 222 nmr +=  และ )/arctan( mn=α  ในการควบคุมทิศทางในการกรองของวงจรกรอง DSG เราจะใหดีกรีในการ
กรองในแนว 2η

r
 มีคามากกวาในแนว 1η

r
 โดยการกําหนดฟงกชันถวงน้ําหนักใหเปนไปตามสมการ  

,),( )(sin
2

)(cos
1,

2222 θαθα σσ −−= rr
ji nmw  (13) 

โดยที่พารามิเตอร 1σ  และ 2σ  เปนคาคงที่มีคาอยูในชวง 10 21 <<< σσ   
 จะเห็นไดวาฟงกชันถวงน้ําหนัก jiw ,  ที่ไดนิยามไวในสมการที่ 3 นั้นขึ้นอยูกับคา θ  โดยมีคาตอเนื่องตั้งแต 0 จนถึงπ

ซึ่งจะทําใหฟงกชันถวงน้ําหนักของเราใหผลลัพธชุดของคาสัมประสิทธิ์วงจรกรอง WSG ที่แตกตางกันอยูมากมาย เพื่อหลีกเลี่ยง
การเตรียมการคํานวณคาสัมประสิทธิ์อันมหาศาลนี้ เราจะทําการแบงระดับชวงของมุมθ ออกเปน K ระดับที่แตกตาง

กัน{ }Kk θθθ ˆ,,ˆ,,0̂ KK โดย K  เปนตัวเลขจํานวนจํากัดคาหนึ่ง โดยคา θ  ที่เราไดมาจะถูกควอนไทซไปยังมุมอางอิง θ̂  ทั้ง 
K  ระดับ ซึ่งจะทําใหการคํานวณของเรามีความซับซอนนอยลง 
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บทที่ 3 
การประเมินสมรรถนะ 

 
 ในหัวขอนี้ เราจะทําการประเมินสมรรถนะของวงจรกรอง DSG ในการลดทอนสัญญาณมลทินและการเพิ่มพูนคุณภาพ
ของภาพสังเคราะหที่มีการบีบอัดแบบล็อกและภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยด 
 ในการทดสอบเริ่มแรก เราจะทําการเปรียบเทียบสมรรถนะของวงจรกรอง DSG และวงจรกรอง WSG บนภาพที่มีการ
บีบอัดแบบล็อกจากฟงกชัน  

( ){ },)2(105.0cosexp),(~ 42248 jjiijif ++×= −  (14) 

โดย i  และ j  มีคาอยูในชวง 200,,1K  และในการจําลองสัญญาณมลทิน เราจะทําการคูณแตละ ),(~ jif  ดวยสัญญาณสุมที่มี
การแจกแจงแบบเรยลีโดยมีคาเฉลี่ยเทากับหนึ่งดังแสดงในรูปที่ 2 (ก) 

 
(ก)  

 
(ข)  

 
(ค)  

 
(ง)  

รูปท่ี 2 (ก) ภาพที่ผานการบีบอัดแบบล็อกจากฟงกชัน f~ และถูกรบกวนดวยสัญญาณรบกวนแบบเรยลี (ข) เสนขอบภาพจริงของ
ภาพทดสอบ (ก) โดยสมมุติวาสัญญาณมลทินถูกกระจัดออกหมด (ค) ขอบภาพที่ไดหลังจากผานวงจรกรอง DSG ขนาด

หนาตาง 2929 × พิกเซล  
(ง) ขอบภาพที่ไดหลังจากผานวงจรกรอง WSG ขนาดหนาตาง 2929 × พิกเซล 

ในการทดลองนี้เราไดทําการทดสอบขนาดหนาตางของวงจรกรอง DSG และวงจรกรอง WSG  ต้ังแต 
5151,4949,,77,55 ×××× K  พิกเซลเพื่อนํามาใชในกรองสัญญาณรบกวนในภาพทดสอบ โดยเราไดกําหนดออเดอร
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ของฟงกชันพหุนาม jip ,  ในวงจรกรอง DSG และ WSG ใหมีคาเทากับสองทั้ง m  และ n  สวนพารามิเตอร 1σ  และ 2σ  ใน

วงจรกรอง DSG นั้นกําหนดใหมีคาเทากับ 9.0  และ 95.0  ตามลําดับ เมื่อนําผลลัพธของภาพทดสอบหลังผานการกรองจาก
วงจร กรองทั้งสองซึ่งมีขนาดหนาตางเทากับ 2929 ×  พิกเซลมาตรวจจับขอบภาพดวยวงจรตรวจจับขอบภาพของแคนนีมา
เปรียบเทียบกันจะไดผลลัพธดังรูปที่ 2 (ค) และ 2 (ง) สังเกตไดวาเสนขอบภาพที่ไดหลังการผานวงจรกรอง DSG มานั้นมีลักษณะ
เขาใกลเสนขอบภาพจริง ดังแสดงในรูปที่ที่ 2 (ข) มากกวาเสนขอบภาพที่ไดหลังการผานวงจรกรอง WSG ดังแสดงในรูปที่ที่ 2 (ข) 
สังเกตไดจากเสนขอบภาพดานมุมขวาลางของภาพทดสอบเมื่อผานวงจรกรอง WSG จะขาดหายไปเนื่องจากสัญญาณภาพชวงนั้น
ไดถูกทําใหเรียบออกไป 

ในขั้นตอนถัดไปเราจะทําการเปรียบเทียบสมรรถนะของวงจรกรอง DSG กับวงจรกรองแบบเวลาจริงที่ใชกันโดยทั่วไป
คือ วงจรกรองสัญญาณมลทินแบบปรับตัวได (Adaptive Speckle Reduction Filters : ASR) [1] และวงจรกรองมัธยฐานถวง
น้ําหนักแบบปรับตัวได (Adaptive Weighted Median Filters : AWM) [2] บนภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยดขนาด 

512512 ×   พิกเซล ดังแสดงในรูปที่ 3 (ก) โดยภาพที่จะนํามาทดสอบนี้เมื่อนํามาตรวจจับเสนขอบภาพดวยวงจรตรวจจับ
ขอบภาพของแคนนีโดยไมผานการกรองดวยวงวรกรองใดๆ จะเห็นไดวามีเสนขอบภาพของสัญญาณรบกวนรวมอยูดวยอยาง
มากมายและไมสามารถแยกแยะองคประกอบใดๆในภาพไดเลยดังแสดงในรูปที่ 3 (ข)  

 

 
(ก)  

 
(ข)  

รูปท่ี 3 (ก) ภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยดที่ผานการขีดเสนขอบภาพขนาด 512512 ×  พิกเซล 
(ข) เสนขอบภาพของภาพ (ก) ขณะยังไมผานการกรองดวยวงจรกรองใดๆ 

 
  

เชนเดียวกันการทดลองแรก เราจะกําหนดออเดอรของฟงกชันพหุนาม jip ,  ในวงจรกรอง DSG ใหมีคาเทากับสองทั้ง 

m  และ n  สวนพารามิเตอร 1σ  และ 2σ  กําหนดใหมีคาเทากับ 9.0  และ 95.0  ตามลําดับโดยเปรียบเทียบกับวงจรกรอง ASR 
และวงจรกรอง AWM ที่มีขนาดหนาตางในการกรองตั้งแต 5151,4949,,77,55 ×××× K  พิกเซล และนํามาตรวจจับ
เสนขอบภาพดวยวงจรตรวจจับขอบภาพของแคนนี 
 จากผลการจําลองที่ไดโดยใชวงจรกรอง DSG ในการลดทอนสัญญาณรบกวนในภาพอัลตราซาวนโดยใชขนาดหนาตาง
ในการกรองในชวง 1111×  พิกเซลจนถึง 1717 ×  พิกเซลนั้นเสนขอบภาพที่ไดจะมีลักษณะที่ดีและคลายๆกันสามารถลดทอน
สัญญาณรบกวน โดยสามารถแยกแยะองคประกอบของภาพไดชัดเจน ดังตัวอยางในภาพที่ 4 (ข) แสดงผลลัพธของภาพอัลตรา
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ซาวนของตอมไทรอยดโดยผานการกรองดวยวงจรกรอง DSG ดวยขนาดหนาตาง 1515×  พิกเซล จะเห็นไดวามีเสนขอบของ
สัญญาณรบกวนลดลงและยังรักษาเสนขอบภาพจริงในรูปที่ 3 (ก) ซึ่งขีดไวผูเช่ียวชาญทางดานภาพอัลตราซาวน 
 เมื่อทดสอบสมรรถนะของภาพที่ผานการกรองดวยวงจรกรอง ASR และวงจรกรอง AWM พบวาสามารถลดทอน
สัญญาณรบกวนไดดีในชวงขนาดหนาตางเดียวกัน โดยเราไดเลือกใชขนาดหนาตางของวงจรกรอง ASR และวงจรกรอง AWM 
เทากับ 1515×  พิกเซล จะเห็นไดวายังคงเสนขอบของสัญญาณรบกวนอยูมากโดยขนาดหนาตางที่ใหญนี้จะทําใหภาพเกิดการ
พราและทําใหเสนขอบภาพไมตอเนื่องดังแสดงในรูปที่  4 (ค), 4 (ง), 4 (จ), และ 4 (ฉ) เมื่อเปรียบเทียบกับประสิทธิภาพของวงจร
กรอง DSG แลวจะเห็นไดวาวงจรกรองที่ไดพัฒนาขึ้นนี้สามารถลดทอนสัญญาณรบกวนและยังรักษาเสนขอบภาพในภาพอัลตรา
ซาวนไดอยางมีประสิทธิภาพ 
 
 

 
(ก)  

 
(ข)  

 
(ค)  

 
(ง)  
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(จ)  

 
(ฉ)  

รูปท่ี 4  
(ก) ภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยดที่ผานการกรองดวยวงจรกรอง DSG ขนาดหนาตาง 15x15 
 (ข) เสนขอบภาพของภาพ (ก) ดวยวงจรตรวจจับขอบภาพของแคนนี 
 (ค) ภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยดที่ผานการกรองดวยวงจรกรอง ASR ขนาดหนาตาง 15x15 
 (ง) เสนขอบภาพของภาพ (ค) ดวยวงจรตรวจจับขอบภาพของแคนนี 
 (จ) ภาพอัลตราซาวนของตอมไทรอยดที่ผานการกรองดวยวงจรกรอง AWM ขนาดหนาตาง 15x15 
 (ฉ) เสนขอบภาพของภาพ (จ) ดวยวงจรตรวจจับขอบภาพของแคนนี 

 
 
 

บทสรุป 
 

จากการประเมินสมรรถนะในบทที่ 3 แสดงใหเห็นวาวงจรกรอง DSG ที่ไดพัฒนาขึ้นมีประสิทธิภาพทั้งในดานการ
ลดทอนสัญญาณรบกวนและเพิ่มคุณภาพของภาพอัลตราซาวนมากกวาวงจรกรอง ASR และวงจรกรอง AWM โดยประสิทธิภาพที่
ดีกวานี้ เปนประสิทธิภาพในการลดทอนสัญญาณรบกวนและทําใหภาพเรียบขึ้นในแตละทิศทางของเสนขอบภาพแบบแอนไอโซ
โทรปกดวยการประมาณดวยฟตฟงกชันพหุนามกําลังสองนอยสุด สวนวงจรกรองอื่นๆที่นํามาเปรียบเทียบจะใชวิธีการประมาณคา
ความเขมของภาพในหนาตางที่สนใจดวยคาคงที่ ยิ่งไปกวานั้นในวงจร กรอง SG-median hybrid นั้นแสดงใหเห็นวาการปรับขนาด
หนาตางในการกรองนั้นไมสงผลกระทบตอความสามารถในการลดทอนสัญญาณรบกวนเทาใดนักเมื่อเทียบกับวงจรกรองแบบ
อื่นๆ วงจรกรองแบบใหมนี้จึงเหมาะสมที่จะนําไปใชในการปรับปรุงสัญญาณภาพอัลตราซาวนและตรวจจับเสนขอบภาพแบบ
อัตโนมัติในเวลาจริง 
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แผนงานยอยท่ี 4 
 

1.ศึกษาวิธีการสรางเสถียรภาพของการแสดงภาพดังตอไปนี้ 
การถายภาพจาก Unmanned Aerial Vehicles (UAVs) สัญญาณภาพที่ไดอาจมีสัญญาณรบกวนเกิดขึ้น และเกิดการสั่นของ

ภาพ ซึ่งทําใหคุณภาพของการแสดงสัญญาณภาพลดลง จึงตองการที่จะแกปญหา เพื่อปรับปรุงการแสดงสัญญาณภาพที่ไดใหมี
คุณภาพดีขึ้น 

ปญหาสัญญาณภาพที่ไดมีการสั่นของภาพ จึงนําระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพมาใช ดังนั้นจึงมีการ
พัฒนาระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพ ในระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพอาจประกอบดวยสอง
ระบบ คือระบบทางกล และระบบดิจิตอล  

การสงสัญญาณภาพผานทางอากาศ อาจเกิดสัญญาณรบกวนตอสัญญาณภาพ ซึ่งในที่นี้นําสัญญาณภาพที่เพิ่มสัญญาณ
รบกวน โดยใชสัญญาณเกาสแทนสัญญาณรบกวน เพราะสัญญาณเกาสประกอบดวยสัญญาณที่ทุกยานความถี่ทําใหสัญญาณ
รบกวนที่เพิ่มเขาสามารถสมมติแทนความถี่ชวงตางๆ ที่อาจเกิดขึ้นได และสมมติใหสัญญาณรบกวนไมมีความสัมพันธกับ
สัญญาณภาพ 

เมื่อเกิดสัญญาณรบกวนตอสัญญาณภาพ จะทําใหสูญเสียคุณภาพของสัญญาณภาพ จึงตองปรับปรุงคุณภาพโดยการลด
สัญญาณรบกวน โดยใชวงจรกรองสัญญาณ ในการลดสัญญาณรบกวนใชเพื่อคืนคุณภาพของสัญญาณภาพ 
 
ระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพ 

ระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพทางกล ประกอบดวยไจโรที่ใชในการตรวจจับความเร็วเชิงมุมของกลอง
วีดีโอ และจิมแบลใชในการชดเชยการเคลื่อนที่ โดยมีอัลกอลิทึมเซอรโวใชในการปรับคาอัตราขยายตัวควบคุมความเร็วเชิงมุม 
และตัวควบคุมมุมสัมพัทธ  

 
ระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพดิจิตอล ประกอบดวยระบบการประมาณการเคลื่อนที่ และระบบ

ตรวจสอบความถูกตองของการเคลื่อนที่  
 
1.1 ระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพดิจิตอล 
 
1.1.1 ระบบการประมาณการเคลื่อนที่ 
ระบบการประมาณการเคลื่อนที่เปนสวนที่สําคัญมากในระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพดิจิตอล  

 
1.1.2 วิธีการเขาคูบล็อกเหมาะสมแบบคนเต็มท่ี 
 โดยวิธีการเขาคูบล็อกเหมาะสมแบบคนเต็มที่ จะทําการแบงรูปเปนบล็อกขนาดเทาๆกัน แลวสมมติวาแตละบล็อกมี

เวกเตอรการเคลื่อนที่รวมกัน กําหนดคาระยะการคนหาและทําการคนหาในระยะการคนโดยเปรียบเทียบเฟรมภาพปจจุบันกับ
เฟรมภาพอางอิง แลวเลือกบล็อกที่เหมาะสมโดยใชเงื่อนไขคาความแตกตางสัมบูรณเฉลี่ย และคาผิดพลาดกําลังสองเฉลี่ย  แต
วิธีการเขาคูบล็อกเหมาะสมแบบคนเต็มที่นั้น แมจะมีความผิดพลาดต่ําสุด แต ตองใชการคํานวณมากสงผลใหเกิดการประวิงเวลา 
และยังตองใชอุปกรณที่มีความซับซอนสูงจึงไมเหมาะที่จะนําไปใชกับกลองวีดีโอที่มีขนาดเล็ก  
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1.1.3 วิธีการเขาคูจุดแทน 
วิธีการเขาคูจุดแทนจะแบงเฟรมภาพออกเปนสวนการหาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่สี่สวน กําหนดจุดแทนในแตละสวนการ

หาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ ใชจุดแทนนี้ในการหาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ของแตละสวนโดยใชการหาคาสหสัมพันธ เลือก
ตําแหนงที่มีคาสหสัมพันธตามที่กําหนดเปนตําแหนงของเวกเตอรการเคลื่อนที่ คาเวกเตอรการเคลื่อนที่รวมจะไดจากการหา
ผลรวมของเวกเตอรการเคลื่อนที่ของแตละสวน แตวิธีการนี้ มีปญหาที่ระบบมีความไวตอเง่ือนไขความผิดปกติ เชน มีวัตถุ
เคลื่อนที่ผาน และการสายกลองแนวราบ 

 
1.1.4 วิธีเขาคูแบบจับขอบ 
วิธีเขาคูแบบจับขอบจะทําการตัดขอบภาพไดภาพไบนารี  นําภาพไบนารีของเฟรมปจจุบันและเฟรมอางอิงมาแบงเปน

บล็อก ทําการสหสัมพันธเลื่อนที่ละบล็อก เลือกตําแหนงที่มีคาสหสัมพันธเหมาะสมเปนตําแหนงเวกเตอรการเคลื่อนที่ แตวิธีเขาคู
แบบจับขอบมีจุดดอยที่ตองใชการคํานวณมากในการจับขอบภาพ 

 
 
รูปที่ 1 โครงสรางพื้นฐานของระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพ 
 
1.1.5 ระบบการประมาณการเคลื่อนที่โดยใชภาพระนาบบิตรหัสเกรย 
รูปที่ 1 แสดงสวนประกอบของระบบระบบการประมาณการเคลื่อนที่ จากรูปหนวยการประมาณการเคลื่อนที่เฉพาะแหง

สรางเวกเตอรการเคลื่อนที่เฉพาะแหงขึ้นจากภาพยอยในตําแหนงที่ตางกันของเฟรม สวนหนวยตัดสินการเคลื่อนที่รวมจะหาคา
เวกเตอรการเคลื่อนที่รวม กระบวนการนี้ตองใชโดยเวกเตอรการเคลื่อนที่เฉพาะแหงและเวกเตอรการเคลื่อนที่รวมกอนหนา โดย
หนวยอินทิเกรตใชเวกเตอรการเคลื่อนที่รวมที่เก็บไวในการตัดสินการเคลื่อนที่ของเฟรมซึ่งเกิดจากการสั่นของกลอง หรือการสาย
กลองแนวราบ โดยผลอานบล็อกที่เหมาะสมของรูปที่สั่นในเฟรมกอนหนา จะนํามาใชแลวแสดงภาพ 

หนวยการประมาณการเคลื่อนที่เฉพาะแหงเปนสวนที่สําคัญในระบบการปรับปรุงเสถียรภาพของการแสดงภาพเพราะ
เวกเตอรการเคลื่อนที่เฉพาะแหงใชในการหาเวกเตอรการเคลื่อนที่รวม กอนที่จะอธิบายวิธีหนวยการประมาณการเคลื่อนที่เฉพาะ
แหง เราจะแนะนํา บิตระนาบและการแยกยอยระนาบบิตรหัสเกรยของภาพมาตราสวนสีเทา 
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A. บิตระนาบและการแยกยอยระนาบบิตรหัสเกรยของภาพมาตราสวนสีเทา 
แสดงระดับสีเทาของจุดภาพที่ตําแหนง (x,y) ในลําดับเฟรมภาพที่ t-th  โดยใชระดับสีเทา k2    ดังนี้ 
 

t K-1 K-2 1 0 
K-1 K-2 1 0f  (x,y) = a 2  + a 2  +....+ a 2  + a 2                                   (1) 

ka   เทากับ 0 หรือ 1 ที่ 0  k  K-1≤ ≤  
 
 t

kb (x,y)   เปนภาพระนาบบิตลําดับที่ k-th  ในระนาบประกอบดวยบิตลําดับที่ k-th  k(a )  ในกรณีของภาพ 8 บิต 
คือ ภาพประกอบดวยบิตระนาบ 8 ระนาบ t

0b (x,y)  ~ t
7b (x,y)  ต้ังแตระนาบ 0 ถึงระนาบ 7 โดย t

0b (x,y)  คือ บิตที่
นัยสําคัญนอยที่สุด (ลําดับต่ําสุด) สวน t

7b (x,y) คือ บิตที่นัยสําคัญมากที่สุด (ลําดับสูงสุด)  
 
 

(a)  

   
7 ( , )b x y                                                    6 ( , )b x y  

 

   



 318

5 ( , )b x y                                               4 ( , )b x y  

  
3 ( , )b x y                                            2 ( , )b x y  

 

   
1( , )b x y                                                 0 ( , )b x y  

รูปที่ 2 การแยกยอยระนาบบิตรหัสเกรยของภาพมาตราสวนสีเทา 
(a) รูปตนแบบ (b) ภาพระนาบบิตรหัสเกรยที่ 8 ระดับ 

 
 

  
รูปที่ 3 แสดงลักษณะระนาบบิตที่ประกอบใน 1 จุดภาพ 
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tf  (x,y) คือ เฟรมภาพลําดับที่ t-th  แสดงโดย รหัสเกรย K-bit  แทนดวย g K-1 … g2 g1 g0 คํานวณจาก 
 

K-1 K-1

k k k+1 

g  = a 
   g  = a a         0  k  K-1 ⊕ ≤ ≤

                                    (2) 

 
ที่ ⊕  คือ Exclusive OR operation และ ak คือบิตที่ k-th  ของ 2 จุดแทน ซึ่งคํานวณจาก (1) 
รหัสเกรยมีคุณสมบัติเฉพาะคือ คํารหัสที่ตอเนื่องกันจะแตกตางกันในตําแหนงหนึ่งบิต ดวยเหตุนี้ การเปลี่ยนแปลงในระดับสีเทา
จะมีผลนอยมากที่ระนาบ K-bit  เชน ระดับสีเทา 127 และ 128 นั้นชิดกัน รหัสเกรยที่ 127 และ128 คือ 11000000 และ 
01000000 เห็นไดวาระนาบบิตตําแหนงที่ 7 นั้นเหมือนกัน รูปที่ 2 แสดงการแยกยอยระนาบบิตรหัสเกรยของภาพมาตราสวนสีเทา 
เมื่อ t

kg (x,y)  คือ ภาพระนาบบิตรหัสเกรยลําดับที่ k-th  
 
B. การประมาณการเคลื่อนที่โดยใชวิธีการเขาคูระนาบบิตรหัสเกรย 
ในรูปที่ 4 แสดงการแบงรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  ในระนาบบิตรหัสเกรยเพื่อใชหาเวกเตอรการเคลื่อนที่เฉพาะแหง ซึ่ง

คาเวกเตอรการเคลื่อนที่ของแตละภาพยอยหาโดยใชวิธีเขาคูรหัสเกรย คือ มีเฟรมภาพปจจุบันและเฟรมภาพอางอิง นําเฟรมภาพทั้ง
สองมาผานการเขารหัสเกรย แลวแบงออกเปนรูปยอย นํารูปยอยของทั้งสองเฟรมภาพผานวิธีการเขาคู แลวเลือกรูปยอยที่มีความ
ใกลเคียงกันมากที่สุด ก็ไดคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ซึ่งใชแทนเวกเตอรการเคลื่อนที่ของทั้งรูปยอย และระยะของเวกเตอรการ
เคลื่อนที่จะขึ้นอยูกับขนาดหนาตางคนหา 

ใหขนาดของแตละรูปยอยเทากับ  M N×  และขนาดของหนาตางคนหาเทากับ ( 2 ) ( 2 )M p N p+ × +  หาคา
สหสัมพันธโดย 

 
1 1

1 1
j

0 0

1C ( , ) ( , ) ( , )
M N

t t
k k

x y
m n g x y g x m y n

mn

− −
− −

= =

= ⊕ + +∑∑  ,  ,p m n p− ≤ ≤            (3) 

    
เมื่อ   (x,y) t

kg  และ 1  (x,y)t
kg −  แทนระนาบบิตรหัสเกรยที่ลําดับปจจุบันและที่ลําดับที่ k-th และ p คือการกระจัด

สูงสุดของหนาตางคนหา 
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1  (x,y)t
kg −

  (x,y) t
kg

 
 

รูปที่ 4 แสดงการแบงรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  ในระนาบบิตรหัสเกรย 
 

),(1 yxf t− ),(1 yxgt
k
−

),( yxf t

),( yxg t
k

tV1

tV2

tV3

tV4

 
 

รูปที่ 5  แสดงระบบการประมาณการเคลื่อนที่โดยวิธี การเขาคูระนาบบิตรหัสเกรย 
 
 
ที่แตละระยะคนหา (m,n) จะทําการคํานวณคาสหสัมพันธ jC ( , )m n  ระหวางภาพยอยของเฟรมปจจุบัน และเฟรม

อางอิงแลวเลือกคา jC ( , )m n  ที่ดีที่สุดของแตละภาพยอยเพื่อนําไปใชเปนเวกเตอรการเคลื่อนที่ jV  จากรูปยอยลําดับที่ j th−  

 
 j jV arg min{C ( , ), , }m n p m n p= − ≤ ≤                                                                          (4) 

 
 เทคนิคการประมาณการเคลื่อนที่วิธีนี้ สามารถใชแทนวิธีการคํานวณเชิงเลขคณิตของอัลกอลิทึมการเขาคูที่ใชเงื่อนไข

คาเฉลี่ยผลตางสัมบูรณ และคาผิดพลาดเฉลี่ยกําลังสอง ดวยการใช Boolean exclusive OR operation ที่สามารถลดการคํานวณที่
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ซับซอนลงได รูปที่ 5 แสดงระบบการประมาณการเคลื่อนที่โดยวิธี การเขาคูระนาบบิตรหัสเกรย โดยใชระนาบบิตเดี่ยวในการ
ประมาณการเคลื่อนที่ ซึ่งเปนสวนที่สําคัญมากในการเลือกระนาบบิตรหัสเกรยเพื่อนําไปใชตอไป 

 
1.2 ระบบการชดเชยการเคลื่อนที่ 

เมื่อไดคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ ก็นําคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ที่ได มาชดเชยการเคลื่อนที่โดยนําคามารวมกับสัญญาณภาพ
กอนที่จะแสดงภาพก็จะไดภาพที่นิ่งขึ้น 
 
การชดเชยการเคลื่อนที่ 
เมื่อหาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่แลว ก็ทําการชดเชยการเคลื่อนที่ 

                    
รูปที่ 6 เฟรมรูปแสดงคาเวกเตอรการเคลื่อนที่รวม                     รปูที่ 7 ภาพที่ผานการชดเชยการเคลื่อนที่แลว 

 
การชดเชยการเคลื่อนที่ คือชดเชยใหภาพมีความใกลเคียงกับภาพอางอิงมากที่สุด ก็คือการปรับการแสดงภาพใหนิ่งอยูที่ตําแหนง
เดิม ซึ่งนําคาเวกเตอรการเคลื่อนที่รวมสัมบูรณมาพิจารณา เวกเตอรการเคลื่อนท่ีรวมสัมบูรณ คือคาเวกเตอรการเคลื่อนที่รวม
สะสมในแตละเฟรม  
    

 
2.เขียนโปรแกรมทดสอบ 
นําสัญญาณภาพมาเพิ่มคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ แลวหาความสัมพันธระหวางเฟรมโดยวิธีสหสัมพันธ โดยใชวิธีการแบง

เฟรมภาพเปน 4 สวน ไดคาสหสัมพันธดังรูป 
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                                            (S1)                                                                                 (S2) 

 
                                      (S3)                                                                                        (S4) 
 
รูปที่ 8 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่ไมมีสัญญาณรบกวนของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
 
เมื่อไดคาสหสัมพันธ ก็ไดคาเวกเตอรการเคลื่อนที่เพื่อใชชดเชยการเคลื่อนที่ ทําใหสัญญาณภาพนิ่งลงได ทําการเพิ่มคาสัญญาณ
รบกวนขนาดตางๆใหกับสัญญาณภาพตามสมมติฐานที่สัญญาณภาพอาจถูกรบกวน แลวหาคาสหสัมพันธ 
 

 
                                            (S1)                                                             (S2) 
 

 
                             (S3)                                                                  (S4) 
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รูปที่ 9 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่มีสัญญาณรบกวนขนาด 0 dBW ของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
 

 
                                            (S1)                                                             (S2) 
 

 
                             (S3)                                                                  (S4) 
รูปที่ 10 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่มีสัญญาณรบกวนขนาด 5 dBW ของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
 

 
                                            (S1)                                                             (S2) 
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                             (S3)                                                                  (S4) 
รูปที่ 11 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่มีสัญญาณรบกวนขนาด 10 dBW ของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
 

 
                                            (S1)                                                             (S2) 

 
 
                             (S3)                                                                  (S4) 
 
รูปที่ 12 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่มีสัญญาณรบกวนขนาด 15 dBWของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
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                                            (S1)                                                             (S2) 
 

  
                             (S3)                                                                  (S4) 
รูปที่ 13 คาสหสัมพันธระหวางเฟรมภาพที่มีสัญญาณรบกวนขนาด 20 dBWของรูปยอย 1 2 3 4(S , S , S , S )  
 

การหาคาสหสัมพันธ เพื่อนํามาหาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่ที่มีความถูกตองควรจะมีคาที่เดนชัดขึ้นมาเพียงคาเดียว แตจาก
การต้ังตัวอยางสัญญาณที่มีปญหาจะเห็นไดวาคาสหสัมพันธที่ไดจากสัญญาณที่มีสัญญาณรบกวน จะไมสามารถแสดงคาสูงสุดได
อยางเดนชัด สงผลตอการตัดสินคาสหสัมพันธซึ่งจะเกิดความผิดพลาดไดสวนดังนั้นจึงตองทําการกรองสัญญาณรบกวนจาก
สัญญาณภาพ เพื่อใหสามารถนําสัญญาณภาพไปทําการหาคาเวกเตอรการเคลื่อนที่เพื่อลดการสั่นของภาพตอได โดยมีคาความ
ผิดพลาดต่ํา 
 
 
 
สวนงานที่จะดําเนินการตอไป 
1. ศึกษาและเขียนโปรแกรมการลดสัญญาณรบกวนของสัญญาณภาพ 
2. พัฒนาการหาเวกเตอรการเคลื่อนที่ใหมีประสิทธิภาพเพิ่มขึ้น 
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