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 The objective of senior project "Algorithm for analzing roof types and counting 
crucial components from roof plan" are to develop a software that assist in 
detecting and counting crucial components in a roof plan and convert the 
output to the new format to improve its usability for future use. The goal of 
this project is to help deliver any roof construction cost to customer faster by 
using a specialized software. The limitations of this project are: software will 
only support Windows operation system, support a plan with only one roof, 
supported type of roof are: Hip, Gable and Dutch. Crucial components are: Hip 
valley, Raft valley. Methods of development are collecting requirements from 
employee that work in roof business then design and plan the development 
cycle to utilize sub-image for Rule-Based Detection. The results show that the 
software can gives output that is accurate enough to be beneficial to roof 
business in rough cost calculation. 
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บทที่ 1 
บทนำ 

1.1 คüามเป็นมาและเĀตุผล 
 

การนำแบบแปลนĀลังคาบ้านมาประเมินราคาในปัจจุบัน จะต้Ăงนำแบบที่ลูกค้าÿ่งมาใน

รูปแบบขĂงกระดาþĀรืĂไฟล์ ไปขึ้นโครงในโปรแกรมเขียนแบบ ด้üยการใĀ้พนักงานĂ่านจากไฟล์ และ

กรĂกแต่ละรายละเĂียดลงไปในโปรแกรมร่างแบบ จากนั้นก็จะทำการนับĂงค์ประกĂบที่จำเป็นในการ

ประเมินราคาด้üยกำลังคน และĂาýัยจำนüนĂงค์ประกĂบและขนาดขĂงĀลังคา เพื่ĂใĀ้ทราบถึง

ปริมาณüัÿดุที่จะต้Ăงใช้ที่จะนำไปประมาณเป็นราคา จนได้ผลลัพธ์เป็นใบเÿนĂราคาท่ีจะนำไปใĀ้ลูกค้า

พิจารณา  
 

จากที่กล่าüมาข้างต้น จะเĀ็นü่ากระบüนการนี้ใช้กำลังคนเป็นÿ่üนใĀญ่ แต่มีบางขั้นตĂนที่

ÿามารถพัฒนาใĀ้มีคüามเร็üมากขึ้นและใช้กำลังคนน้Ăยลง โดยการนำโปรแกรมคĂมพิüเตĂร์เข้ามา

ÿนับÿนุนในการตรüจจับĂงค์ประกĂบที่ÿำคัญเĀล่านั้นด้üยการประมüลผลภาพ นĂกจากนี้ยังÿามารถ

ขึ้นโครงเบื้Ăงต้นจากแบบขĂงลูกค้าแทนการร่างแบบขึ้นมาด้üยมืĂ โดยĂาýัย Computer vision 
Library ที่เป็น open-source Ăย่าง OpenCV ประกĂบกับขั้นตĂนüิธีĂ่านเÿ้นในภาพเพื่Ăระบุ และ

โครงÿร้างĀลังคาÿ่üนใĀญ่เĀมาะÿมกับการใช้ rule-base detection ทั้งĀมดนี้จะทำใĀ้การเÿนĂ

ราคาเบื้Ăงต้นใĀ้กับลูกค้าได้Ăย่างรüดเร็üขึ้น และÿามารถแบ่งเบาภาระงานในÿ่üนĀนึ่งได้  
 
 

1.2 üัตถุประÿงค์ 
1. เพ่ืĂพัฒนาโปรแกรมทำĀน้าที่ช่üยนับจำนüนĂงค์ประกĂบที่ÿำคัญต่Ăการประเมินราคา 
2. เพ่ืĂพัฒนาโปรแกรมทำĀน้าที่ช่üยระบุประเภทขĂงĀลังคาจากแปลนĀลังคา 
3. แปลงข้Ăมูลนำเข้าไฟล์แปลนĀลังคา pdf (.pdf) ใĀ้เป็นตัüเลขที่ใช้งานต่Ăได้ง่าย 

ในรูปแบบไฟล์ excel (.xlsx) 
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1.3 ขĂบเขตขĂงโครงงาน 
1. โปรแกรมทำงานได้เฉพาะระบบปฏิบัติการüินโดü์ 
2. มีตัüĀลังคาเพียงĀลังเดียüในแปลน 
3. ระบบแยกประเภทĀลังคาทรงปั้นĀยา ทรงจั่ü และทรงเĀยียบÿิงĀ์เท่านั้น 
4. นับจำนüนĂงค์ประกĂบÿำคัญคืĂ ตะเข้ÿัน ตะเข้รางเท่านั้น 
5. ÿามารถมชีนิดĀลังคาย่ĂยĀลายแบบในแปลนเดียü 
6. แบบแปลนที่รĂงรับต้Ăงไม่มีเÿ้นบĂกระยะ ĀรืĂเÿ้นĂื่นเÿ้นใดขีดทับĀรืĂกีดขüางตัüโครง

Āลังคา 
7. ข้Ăมูลนำเข้าเป็นไฟล์ .pdf เท่านั้น 

 

1.4 ขั้นตĂนการพัฒนา 
การพัฒนาĂัลกĂริธ ึมÿำĀรับüิเคราะĀ์ประเภทและจำนüนขĂงĂงค์ประกĂบĀลักและ

 Ăงค์ประกĂบย่ĂยขĂงĀลังคาบ้านจากแบบแปลนĀลังคา มีข้ันตĂนการดำเนินการดังต่Ăไปนี้ 
 
1.รüบรüมคüามต้Ăงการ และข้Ăมูลที่จำเป็น 
 1.1 ทำการÿัมภาþณ์และÿĂบถามจากพนักงานบริþัทที่ทำงานในÿ่üนนี้โดยตรง 
 1.2 ถามĀาลักþณะเฉพาะและข้Ăมูลที่เกี่ยüข้ĂงขĂงĀลังคาแบบต่าง ๆ 
 1.3 คุณลักþณะที่ต้ĂงการดึงĂĂกมาจากแปลน 
 1.4 รüบรüมตัüĂย่างแปลนĀลังคา 
 
2.ĂĂกแบบและüางแผนการทำงาน 
 2.1 คาดคะเนเüลาที่ต้Ăงใช้ในการทำโครงงาน เพ่ืĂนำมาüางแผน 
 2.2 ĀาĂัลกĂริธึมที่จะใช้ดึงแปลนĂĂกมาจากข้Ăมูลนำเข้า 
 2.3 ĀาĂัลกĂริธึมที่ÿามารถใช้ในการระบุตำแĀน่งมุมขĂงทรงปิด 
 2.4 ร่างโครงÿร้างการทำงานขĂงโปรแกรม 
3.พัฒนาโปรแกรม 
 3.1 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุตำแĀน่งทรงÿำคัญในแปลน 
 3.2 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุประเภทขĂงĀลังคา 
 3.3 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุจำนüนÿ่üนประกĂบที่ÿำคัญĂ่ืน ๆ 
 3.4 ÿร้างÿ่üนประÿานกับผู้ใช้ 
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4.ทดÿĂบ 
 4.1 ทำÿถิติ Accuracy และ recall ขĂงโปรแกรม 
 4.2 ตรüจÿĂบการทำงานขĂงĂัลกĂริธึมต่าง ๆ ที่ต้Ăงปรับปรุง 
 4.3 รüบรüมจุดที่ต้Ăงแก้ไขเพ่ืĂนำกลับมาพัฒนาต่Ăไป 
 4.4 ตรüจÿĂบการแÿดงผลขĂงÿ่üนประÿานผู้ใช้ 
5.นำเÿนĂใĀ้กับผู้ใช้งาน 
 5.1 ÿาธิตการใช้งานโปรแกรมใĀ้กับผู้ใช้ 
 5.2 รüบรüมข้ĂเÿนĂแนะขĂงผู้ใช้ 
 5.3 เก็บคüามต้Ăงการที่เกิดข้ึนใĀม่ 
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ภาพที่ 1 Action plan ประกĂบแผนการดำเนินงาน 
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1.5 ประโยชน์ที่คาดü่าจะได้รับ  
ก. ในด้านคüามรู้และประÿบการณ์ต่ĂตัüนิÿิตเĂง 

• ได้รับคüามรู้และประÿบการณ์ด้านการประมüลผลภาพด้üย OpenCV 
• ได้รับประÿบการณ์ในการบริĀารโครงงานด้üยตนเĂง 
• ประÿบการณ์ในการทำงานร่üมกับบริþัทเĂกชน 

 
ข. คüามรู้ คüามเข้าใจที่นำไปÿู่การแก้ไขปัญĀาขĂงÿังคมĀรืĂÿภาพแüดล้Ăม 

• บริþัทĀลังคาได้โปรแกรมท่ีนำไปใช้ต่ĂใĀ้เกิดประโยชน์ได้ 
• พัฒนากระบüนการทำงานขĂงการเÿนĂราคาĀลังคาบ้านใĀ้มีประÿิทธิภาพยิ่งขึ้น 

 ÿามารถตĂบรับคüามต้ĂงการขĂงลูกค้าได้Ăย่างรüดเร็ü ทำใĀ้การดำเนินธุรกิจ

 Āลังคาคล่Ăงตัüยิ่งขึ้น 
 

1.6 โครงÿร้างขĂงรายงาน 
บทที่ 2 จะกล่าüถึงงานüิจัยที่เกี่ยüข้ĂงกับĂัลกĂริธึมüิเคราะĀ์แปลนĀลังคา 
บทที่ 3 จะกล่าüถึงüิธีการดำเนินงาน และการทำงานขĂงĂัลกĂริธึม ซึ่งจะประกĂบไปด้üย 

• ÿถาปัตยกรรมขĂงโปรแกรม 
• ขั้นตĂนการทำงาน และüิธีการทำงานในแต่ละข้ัน 
• ซĂร์ÿโค้ดในแต่ละÿ่üนขĂงโปรแกรมพร้ĂมคำĂธิบาย 

บทที่ 4 จะกล่าüถึงผลลัพธ์ขĂงโครงงาน 
บทที่ 5 จะกล่าüถึงข้Ăÿรุป และข้ĂเÿนĂแนะ 
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บทที่ 2 

งานüิจัยที่เกี่ยüข้Ăง 

ในบทนี้จะกล่าüถึงงานüิจัยที่เกี่ยüข้ĂงกับĂัลกĂริธึมในการĀาขĂบขĂงทรงปิดใด ๆ ในรูปภาพ

ดิจิตĂล[1]  การระบุประเภทĀลังคาจากภาพถ่ายทางĂากาýด้üยโครงข่ายประÿาทเทียม
[2]

 และ 

ĂัลกĂริธึมในการตรüจจับĀลังคาจากภาพทางĂากาýขาüดำคüามละเĂียดÿูง[3] 
 
 

2.1 Topological structural analysis of digitized binary images by border 
following 
 งานüิจัยนี้แÿดงถึงüิธีการüิเคราะĀ์รูปทรงขĂงรูปขาüดำจากการไล่ตามขĂบรูปซึ่งเป็นÿ่üน

เÿริมขĂงĂัลกĂริธึมที่แบ่งแยกระĀü่างขĂบนĂกและขĂบในขĂงรูป ซึ่งตัü OpenCV ได้นำĂัลกĂริธึม 
[1] นี้มาใช้ใน findContour ซึ่งนำมาประยุกต์เพ่ืĂĀาขĂบขĂงรูปทรงปิด ซึ่งในท่ีนี้คืĂĀลังคาได ้
 

ที่มา 

Satoshi Suzuki and others, “Topological structural analysis of digitized binary images by 
border following”, Computer Vision, Graphics, and Image Processing, 30(1):32–46, 1985. 

 
2.2 Roof Type Classification Using Deep Convolutional Neural Networks 
on Low Resolution Photogrammetric Point Clouds from Aerial Imagery 

 
ในงานüิจัย [2] ที่เก่ียüกับการระบุประเภทĀลังคานี้ ผู้üิจัยได้ใช้โครงข่ายประÿาทเทียมในการ

ระบุและแยกแยะประเภทขĂงĀลังคา โดยมีข้Ăมูลนำเข้าเป็นภาพทางĂากาýคüามละเĂียดต่ำที่นำมาต่Ă

กัน โดยผลลัพธ์พบü่าÿามารถระบุประเภทขĂงĀลังคาได้แม่นยำถึงร้Ăยละ 96.65 และนĂกจากประเภท

ขĂงĀลังคาแล้ü ยังÿามารถประมาณคüามÿูงขĂงเÿาĂากาýและปล่Ăงคüันที่Ăยู่บนĀลังคาบ้านได้Ăีกด้üย

แต่ในกรณีขĂงการĂ่านจากแปลนĀลังคาซึ่งได้นำมาใช้ในโครงงานนี้ ไม่มีปล่ĂงคüันและเÿาĂากาýเป็น

ÿü่นĀนึ่งขĂงĂงค์ประกĂบ และไม่ได้พิจารณาเรื่ĂงคüามÿูงขĂงĀลังคาด้üย 
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ที่มา 

M. Axelsson, U. Soderman, A. Berg and T. Lithen, "Roof Type Classification Using Deep 
Convolutional Neural Networks on Low Resolution Photogrammetric Point Clouds From 
Aerial Imagery," 2018 IEEE International Conference on Acoustics, Speech and Signal 
Processing (ICASSP), Calgary, AB, Canada, 2018, pp. 1293-1297, doi: 
10.1109/ICASSP.2018.8461740. 

 
2.3 A Fast Level Set Algorithm for Building Roof Recognition From High Spatial 
Resolution Panchromatic Images 

 
งานüิจัย [3] นี้ได้เÿนĂĂัลกĂริธึมในการตรüจจับĀลังคาÿิ่งปลูกÿร้างจากภาพขนาดใĀญ่ ซึ่ง

ÿามารถทำได้ในประÿิทธิภาพที่ÿูง และมุ่งเน้นไปที่การเพิ่มประÿิทธิภาพในการใช้พลังคำนüณ แต่ไม่

ทำใĀ้ผลลัพธ์ที่ได้มีคüามแม่นยำด้Ăยลง โดยการĂาýัยเทคนิคเช่น Gaussian Kernel ซึ่งÿุดท้ายแล้ü 

ประÿิทธิภาพที่ได้มานี้ เĀมาะกับการนำไปปรับใช้ในการตรüจจับและดึงüัตถุĂย่างพาĀนะĀรืĂถนนได้

Ăีกด้üย 
 
 

ที่มา 

Z. Li, Z. Liu and W. Shi, "A Fast Level Set Algorithm for Building Roof Recognition From 
High Spatial Resolution Panchromatic Images," in IEEE Geoscience and Remote Sensing 
Letters, vol. 11, no. 4, pp. 743-747, April 2014, doi: 10.1109/LGRS.2013.2278342. 

 
จากงานüิจัยที่เกี่ยüข้Ăง ทั้งĀมดจะüิเคราะĀ์จากภาพถ่ายทางĂากาý ซึ่งมีคüามซับซ้Ăนกü่า

การüิเคราะĀ์จากแปลนโดยตรง ซึ่งมีคüามซับซ้Ăนน้Ăยกü่า จึงต้Ăงการพัฒนาüิธีตรüจจับแบบ rule 
based ขึ้นมาใĀม่ ที่ใช้กำลังในการคำนüณขĂงคĂมพิüเตĂร์ไม่มากนัก และไม่จำเป็นต้Ăงพึ่งโครงข่าย

ประÿาทเทียมและปัญญาประดิþฐ์ในการฝึกฝนโมเดล 
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บทที่ 3                                                                                                  
üิธีการดำเนินงาน 

 

ในบทนี ้จะกล่าüถึงü ิธ ีการüิจ ัยĂัลกĂร ิธ ึมÿำĀรับüิเคราะĀ์ประเภทและจำนüนขĂง

Ăงค์ประกĂบĀลักและĂงค์ประกĂบย่ĂยขĂงĀลังคาบ้านจากแบบแปลนĀลังคา ÿถาปัตยกรรมขĂง

โปรแกรมท่ีนำĂัลกĂริธึมนี้ไปใช้ และการทำงานขĂงĂัลกĂริธึม 
 

3.1 บทนำ 
จากโจทย์ปัญĀาที่บริþัท ปูนซีเมนต์ไทย จำกัด (มĀาชน) ได้ใĀ้มาü่า จะÿามารถพัฒนา

กระบüนการประเมินราคาก่Ăÿร้างใĀ้ลูกค้าได้เร็üขึ้นได้Ăย่างไรนั้น พบü่า Āากเป็นการนับจำนüนตะเข้

ÿัน ตะเข้ราง และจำนüนĀน้าĀลังคา และประเภทĀลังคา จะÿามารถใช้ซĂฟต์แüร์เข้ามาช่üยนับ

จำนüน เพื่ĂประมาณราคาĂย่างคร่าü ๆ ได้รüดเร็üขึ้น และĀลังจากการรüบรüมข้Ăมูลเฉพาะต่าง ๆ 

เกี่ยüกับĀลังคา และได้เĀ็นรูปแบบขĂงแปลนĀลังคาจำนüนĀนึ่งที่บริþัทใĀ้มา  จึงÿามารถÿร้าง

ĂัลกĂริธึมที่ใช้ตรüจจับและตรüจÿĂบĀลังคาเบื้Ăงต้นได้ 

 
3.2 ÿถาปัตยกรรมขĂงโปรแกรม 

ตัüโปรแกรม ได้ĂĂกแบบมาในรูปแบบ Dataflow ตามแผนภาพดังนี้ 
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ภาพที่ 3.1  Dataflow diagram 
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 จากแผนภาพจะเĀ็นü่า ข้Ăมูลนำเข้าในรูปขĂงที่Ăยู่ไฟล์ จะถูกผู้ใช้นำเข้าผ่าน user interface 
และโปรแกรมจะĂ่านไฟล์แปลนĀลังคาตามที่Ăยู่ และนำเข้าÿู่โปรแกรมก่Ăนที่จะไปĀาบริเüณที่ÿนใจ

ในภาพ (ROI) จากขĂบĀลังคา ก่ĂนจะนำตำแĀน่งที่ได้ไปประมüลĀาประเภทภาพย่Ăยทั้งÿ่üนขĂบ

และภายในตัüĀลังคา ก่Ăนที่จะประมüลผลรüมข้Ăมูลเข้าด้üยกัน และแÿดงผลลัพธ์ จำนüน และระบุ

ตำแĀน่งที่ตรüจจับได้ĂĂกมาทางÿ่üนประÿานผู้ใช้ และÿุดท้ายจะบันทึกผลลัพธ์ทั้งĀมดในรูปแบบไฟล์ 

excel  
 
 

3.3 การทำงานขĂงĂัลกĂริธึม 
การทำงานจะÿามารถแบ่งĂĂกเป็นÿ่üนย่Ăยได้ 4 ÿ่üน คืĂ การĀาขĂบขĂงĀลังคา การระบุ

ประเภทขĂงภาพย่Ăย การจับคู่ประเภทขĂงภาพย่Ăยเพื่ĂระบุĀลังคา และการĀาทรงĀลังคาภายใน

Āลังคา ซึ่งจะĂธิบายการทำงานโดยละเĂียดต่Ăไป 
 
3.3.1 การĀาขĂบขĂงĀลังคา 
 ใช้ฟังก์ชั่น findContour ขĂง OpenCV เพื่ĂทำการĀาขĂบ โดยมีĂินพุตเป็นภาพ

 Āลังคาทั ้งแปลน และมีเĂาต์พุตคืĂตำแĀน่ง x,y ขĂงขĂบĀลังคาทั ้งĀมด จากนั้นจะนำ

 ตำแĀน่งที่ได้เป็นýูนย์กลางเพื่ĂทำการครĂบตัดภาพเป็นภาพย่Ăยจตุรัÿขนาด 30 × 30 พิก

 เซล ก่Ăนจะÿ่งข้Ăมูลพิกัดพร้Ăมภาพย่Ăยนี้ไปทำการระบุประเภทต่Ăไป 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.2  ตัüĂย่างการครĂบตัดภาพย่ĂยขĂบĀลังคา 
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3.3.2 การระบุประเภทขĂงภาพย่Ăย 
 ในการระบุประเภทขĂงภาพย่Ăยนั้น จะต้ĂงĀาจำนüนเÿ้นและตำแĀน่งขĂงเÿ้น 

 (บน,ล่าง,ซ้าย,ขüา) ในภาพ ÿ่üนเÿ้นเฉียง 45 ĂงýาจะถูกนำไปĀมุนเพื่ĂใĀ้เป็นเÿ้นตรงและทำ

 การĀาตำแĀน่งในลักþณะเดียüกัน โดยเริ่มจากการนำภาพย่Ăยไปทำ threshold เพื่ĂใĀ้

 กลายเป็นภาพ Grayscale แบบไบนารี ่ โดยตั ้งค่าไü้ที่ 160 Āากพิกเซลใดมีค่าเกิน 160 
 (ÿเกลระĀü่าง 0-255) จะถูกปรับเป็นÿีขาü (255) และพิกเซลที่มีค่าน้Ăยกü่าĀรืĂเท่ากับ 

 160 จะถูกปรับเป็นÿีดำ (0) 
 
 
 
 
  
 

ภาพที่ 3.3  ตัüĂย่างขĂงภาพย่Ăยท่ีผ่านการทำ threshold  

เมื่Ăผ่านการทำ threshold แล้ü จะทำการไล่Ă่านคĂลัมน์พิกเซลจากซ้ายไปขüา Āากพบ

พิกเซลÿีดำจะทำการบันทึกพิกัดไü้ และนับจำนüน Āากจำนüนที่นับได้มากกü่า คüามกü ้างขĂงภาพ

Āารด้üยตัüแปร sens แล้ü (มีขĂบเขตเปิดระĀü่าง 1 ถึงคüามกü้างขĂงรูป Āากค่าขĂงตัüแปรนี้ยิ่งเข้า

ใกล้ 1 จะทำใĀ้üัดผลü่ามีเÿ้นยากขึ้น) จะนับü่ามีเÿ้นในแถüขĂงพิกเซลนั้น และĀาตำแĀน่งขĂงเÿ้น

โดยการเฉลี่ยจากค่าพิกัดพิกเซลดำในแถü บüกรüมกันĀารด้üยจำนüนพิกเซลดำ Āากมีค่าน้Ăยกü่า

ครึ่งĀนึ่งขĂงคüามกü้างภาพ จะนับü่าเป็นเÿ้นที่Ăยู่ด้านซ้าย แต่ถ้ามีค่ามากกü่า จะนับเป็นเÿ้นที่Ăยู่

ทางขüา เมื่Ăเÿร็จÿิ้นจะนับจำนüนเÿ้นที่พบเก็บไü้ และเริ่มใĀม่ในพิกเซลแถüถัดไป  Āากแถüถัดไป

พบü่ามีเÿ้นเช่นกัน จะนับü่าเÿ้นที่พบติดกันนี้เป็นเÿ้นเดียüกัน และจะนับü่ามเีÿ้นเพ่ิมข้ึน เมื่Ăแถüก่Ăน

Āน้าไม่พบü่ามีเÿ้น  
 
 
 
 
 
 

ตารางที่ 3.1  ตัüĂย่างตารางพิกเซล 5 x 5 
 
ยกตัüĂย่างประกĂบคำĂธิบายในตาราง 5×5 ข้างต้น กำĀนดใĀ้ sens = 2 

0,0 1,0 2,0 3,0 4,0 
0,1 1,1 2,1 3,1 4,1 
0,2 1,2 2,2 3,2 4,2 
0,3 1,3 2,3 3,3 4,3 
0,4 1,4 2,4 3,4 4,4 
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Āาก จำนüนจุดดำ > คüามกü้างภาพย่Ăย

𝑠𝑒𝑛𝑠
 คืĂ พบเÿ้น 

ในแถüที่ 0 จะพบü่ามีจุดดำ 0 ช่Ăง  = 0 < 5
2
  ไม่พบเÿ้น 

ในแถüที่ 1 จะพบü่ามีจุดดำ 3 ช่Ăง  = 3 > 5
2
  พบเÿ้น 

 ĀาตำแĀน่งเÿ้น 
2+3+4

3
  = 3 > 5

2
  เป็นเÿ้นทางขüา (จำนüนเÿ้นรüม = 1) 

ในแถüที่ 2 จะพบü่ามีเÿ้นทางขüา แต่แถüที่ 1 ซึ่งเป็นแถüก่ĂนĀน้าก็พบเÿ้นทางขüาเช่นกัน 

 จึงไม่นับจำนüนเÿ้นรüมเพ่ิม 

ในแถüที่ 3 จะพบü่ามีจุดดำ 1 ช่Ăง  = 1 < 5
2
  ไม่พบเÿ้น 

ในแถüที่ 4 จะพบü่ามีจุดดำ 3 ช่Ăง  = 3 > 5
2
  พบเÿ้น 

 ĀาตำแĀน่งเÿ้น 
0+1+2

3
  = 1 < 5

2
  เป็นเÿ้นทางซ้าย (จำนüนเÿ้นรüม = 2) 

 
ÿรุปไดü้่า มีเÿ้นในภาพ 2 เÿ้น (ซ้าย 1 ,ขüา 1) 
กระทำการในทำนĂงเดียüกันĂีกครั้งในทิýทางบนลงล่างจะได้จำนüนเÿ้นในตำแĀน่งบนและ

ตำแĀน่งล่าง จากนั้นจะทำการลบเÿ้นที่ถูกนับแล้üĂĂกจากภาพโดยใช้พิกัดที่เคยบันทึกไü้ แล้üĀมุน

ภาพ 45 Ăงýา และทำการตรüจจับเÿ้นในแนüตั้งและแนüนĂนĂีกครั้ง 
 

          

          

          

          

          

          

          

          

          

          

 
ตารางท่ี 3.2 ตารางตัüĂย่างบริเüณที่นับจำนüนพิกเซลดำขนาด 10x10 

 
ในการทำงานจริงบริเüณที่ทำการนับจุดจะเป็นรูปบüก (+) ในตำแĀน่งกึ่งกลางภาพ(บรเิüณÿี

เขียüĂ่Ăน)  ซึ่งมีคüามกü้างทั้งÿĂงฝั่งเป็น 4 ใน 10 ขĂงคüามยาüกรĂบย่Ăย ซึ่งเĀตุผลที่ใช้ฟิลเตĂร์

เป็นรูปบüกนั้น เพราะÿามารถช่üยลดจำนüนครั้งในการคำนüณได้ประมาณร้Ăยละ 36 และลดโĂกาÿ

ที่จะนับเÿ้นใกล้เคียงที่ติดเข้ามาเนื่ĂงจากตำแĀน่งĂยู่ใกล้กันเกินไป 
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ภาพที่ 3.4  ตัüĂย่างขĂงภาพย่Ăยท่ีผ่านการĀมุนและลบเÿ้นที่นับแล้üĂĂก  

 
 
จากในภาพท่ี 3.4 ผลลัพธ์ขĂงรĂบก่ĂนĀมุนคืĂ (ซ้าย:0 ,ขüา:1, บน:0, ล่าง:1) 
และผลลัพธ์ในรĂบĀลังĀมุน 45 Ăงýาแล้üคืĂ (ซ้าย:0 ,ขüา:1, บน:0, ล่าง:0) 
 
 

ก่ĂนĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 1, บน 1, ล่าง 0) 
ĀลังĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 0, บน 1, ล่าง 0) 
 

  

ก่ĂนĀมุน (ซ้าย 1, ขüา 0, บน 0, ล่าง 1) 
ĀลังĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 0, บน 0, ล่าง 1) 
 

 
 

 

 

ก่ĂนĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 1, บน 1, ล่าง 0) 
ĀลังĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 0, บน 0, ล่าง 0) 
 

  

ก่ĂนĀมุน (ซ้าย 1, ขüา 0, บน 0, ล่าง 1) 
ĀลังĀมุน (ซ้าย 0, ขüา 0, บน 1, ล่าง 0) 
 

  

 
ตารางท่ี 3.3 ตัüĂย่างภาพย่Ăยพร้Ăมจำนüนเÿ้นและตำแĀน่งที่ระบุได้ 
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เมื่Ăแยกเก็บจำนüนขĂงเÿ้นในตำแĀน่งต่าง ๆ เป็นก่ĂนĀมุนภาพและĀลังĀมุนภาพแล้ü 
จะÿามารถระบุได้ü่าเป็นภาพย่Ăยทุกแบบที่ใช้ในแปลนĀลังคาได้ เช่น ภาพ 3.5 คืĂขĂบ

 Āลังคาที่มีตะเข้ÿัน 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ 3.5 ตัüĂย่างภาพย่Ăยซ่ึงมีตะเข้ÿัน 4 แบบ 

 
 
 
 

 
ภาพที่ 3.6 ตัüĂย่างภาพย่Ăยซ่ึงไม่มีมีตะเข ้4 แบบ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.7 ตัüĂย่างภาพย่Ăยซ่ึงเป็นĂงค์ประกĂบขĂงĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ 8 แบบ 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.8 ตัüĂย่างภาพย่Ăยซ่ึงมีตะเข้ราง 4 แบบ 
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ภาพที่ 3.9 ตัüĂย่างภาพย่Ăยซ่ึงเป็นĂงค์ประกĂบขĂงĀลังคาปั้นĀยา 4 แบบ 
 
 
ทั้งนี้ ประเภทขĂงภาพย่Ăยที่ÿนใจและนำมาใช้งานในโครงงานนี้มีทั้งĀมด 24 แบบ จากภาพ

 ที่ 3.5, 3.6, 3.7, 3.8 และ 3.9 
 
3.3.3 การจับคู่ประเภทขĂงภาพย่Ăยเพื่ĂระบุĀลังคา 
จากการÿังเกตประเภทĀลังคาที่ต้Ăงระบุทั้งÿามประเภทคืĂ Āลังคาปั้นĀยา Āลังคาจั่ü และ

 ĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์แล้ü จะพบü่าแต่ละแบบจะมีลักþณะเฉพาะที่ÿามารถตรüจจับได้จากüิธีใน

 ข้Ă 3.3.2 ยกตัüĂย่างในภาพ 3.7 จะเป็นĀลังคาปั้นĀยาซึ่งขĂบขĂงĀลังคาจะมีลักþณะตาม

 ภาพ 3.5  
 

 
ภาพที่ 3.10 แปลนĀลังคาปั้นĀยาที่มีเÿ้นรบกüน(ซ้าย) และภาพย่Ăยคู่มุมปั้นĀยา (ขüา) 

 
และเมื่Ăรู้พิกัดจากขั้นตĂน 3.3.1 แล้ü ก็จะÿามารถใช้ข้Ăมูลพิกัดที่ได้จับคู่ภาพที่มีตำแĀน่ง

 ตรงข้ามกันได้ และĀลังจากการระบุประเภทภาพย่ĂยขĂงทั ้งÿĂงมุมดังกล่าüแล้ü ก็จะ

 ÿามารถทราบทรงĀลังคาเบื้Ăงต้นได้ 
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ภาพที่ 3.11 แปลนĀลังคาจั่üที่ไม่มีเÿ้นรบกüน(ซ้าย) และภาพย่Ăยคู่มุมĀลังคาจั่ü (ขüา) 
 
 
ในกรณีĀลังคาจั่ü จะมีลักþณะเฉพาะคืĂมุมĀลังคาจะไม่มีตะเข้ÿันĀรืĂตะเข้ราง และจะมี

เÿ้นตรงลากตั ้งฉากแนüĀลังคาในตำแĀน่งกึ ่งกลางเÿมĂ ซึ ่งÿามารถคำนüณพิกัดขĂงจุดที ่ต ้Ăง

ตรüจÿĂบลักþณะนี้ได้ จากการรüมพิกัดขĂงคู่มุมĀลังคาแล้üĀารÿĂง 
 
ÿำĀรับกรณีĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์และปั้นĀยานั้น เบื้Ăงต้นจะได้ข้ĂมูลจากมุมĀลังคาü่าเป็นทรง

ปั้นĀยา ซึ่งต้ĂงนำไปตรüจÿĂบภายในรูปü่าเป็นĀลังคาปั้นĀยาĀรืĂเĀยียบÿิงĀ์ ตามข้Ăที่ 3.3.4 ต่Ăไป  
 
3.3.4 การĀาĀัüทรงĀลังคาในĀลังคา 
 
เมื่Ăได้พิกัดขĂบĀลังคาจากขั้นตĂน 3.3.1 แล้ü ก็จะÿามารถĀาบริเüณที่ÿนใจในภาพได้ และ

เริ่มไล่ĀาทรงĀลังคาภายใน ด้üยการÿร้างกรĂบขนาด 30×30 พิกเซล โดยมีตำแĀน่งเริ่มต้นจากมุมบน

ซ้ายÿุดขĂงบริเüณÿนใจ ระบุประเภทขĂงรูปย่ĂยในกรĂบนั้น ĀากตรงกับรูปแบบขĂงทรงĀลังคา จะ

บันทึกตำแĀน่งพร้Ăมประเภทไü้ และจะเลื่ĂนตำแĀน่งมาทางขüาครั้งละ 10 พิกเซล จนไปถึงด้านขüา

ÿุดขĂงĀลังคา จากนั้นจะทำการย้ายกรĂบไปฝั่งซ้ายÿุดĂีกครั้ง แต่ปรับพิกัดลงมาด้านล่าง 10 พิกเซล 

และไล่ตำแĀน่งไปทางขüาเช่นเดิมจนครบทั้งพ้ืนที่Āลังคา 
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ภาพที่ 3.12 ĀัüĀลังคาปั้นĀยาและพิกัดกึ่งกลาง(แดง)ที่เกิดจากการเฉลี่ยพิกัดที่พบ4จุด(เขียü) 
 

โดยทั่üไปแล้ü เมื่ĂพบรูปแบบĀัüĀลังคาในแปลนในตำแĀน่งĀนึ่งด้üยüิธีนี้ มักจะพบผลลัพธ์

เดียüกันในบริเüณใกล้กัน เพราะระยะขĂงกรĂบเคลื่Ăนเพียงเล็กน้Ăยเพื่Ăเก็บรายละเĂียดทุกจุดใĀ้ได้

มากที่ÿุด จึงต้Ăงทำการจับกลุ่มพิกัดที่Ăยู่ใกล้กันเĀล่านั้น และทำการเฉลี่ยพิกัดเพื่ĂĀาพิกัดที ่เป็น

กึ่งกลางที่ÿุด และทำการบันทึกไü้ 
 

ÿำĀรับกรณีĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ จะพบü่ามีลักþณะเฉพาะคืĂ เÿ้นตะเข้ÿันที่เกิดขึ้นจากมุม จะ

Āัก 135 Ăงýาทั้งÿĂงด้านมาบรรจบกัน ซึ่งÿามารถใช้üิธีไล่Āาแบบเดียüกันนี้เพื่ĂĀาตำแĀน่งขĂง

ลักþณะดังกล่าü และจับคู่กันด้üยพิกัดเป็นĀนึ่งĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ 
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ภาพที่ 3.13 ตัüĂย่างĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ และภาพย่Ăยท่ีใช้ในการจับคู่เพื่ĂระบุทรงĀลังคา 
 

ทั้งนี้ตะเข้ÿันในแปลนบางแปลน ไม่ได้เชื่ĂมกับมุมขĂงĀลังคาเÿมĂไป ตามตัüĂย่างในภาพ ฯ 

แต่จำนüนขĂงทรงĀลังคาปั้นĀยาĀรืĂĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ 1 ทรง จะประกĂบด้üยตะเข้ÿัน 2 ชิ้นเÿมĂ 

เมื่ĂจำนüนขĂงตะเข้ÿันจากการüิเคราะĀ์ด้üยมุมĀลังคาน้Ăยกü่าจำนüนตะเข้ÿันที่ได้จากการĀาทรง

Āลังคาภายในแล้ü จะเปลี่ยนไปใช้จำนüนขĂงตะเข้ÿันที่ได้จากทรงĀลังคาภายในเป็นĀลัก 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
ภาพที่ 3.14 ตะเข้ÿันที่ไม่เชื่ĂมกับมุมĀลังคา(เÿ้นÿีน้ำเงิน)และตะเข้ÿันที่เชื่Ăมกับมุม(แดง) 
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บทที่ 4 

ผลการดำเนินงาน  

ในบทนี้จะกล่าüถึง ผลขĂงการดำเนินงานพัฒนาĂัลกĂริธึมÿำĀรับüิเคราะĀ์ประเภทและ

จำนüนขĂงĂงค์ประกĂบĀลักและĂงค์ประกĂบย่ĂยขĂงĀลังคาบ้านจากแบบแปลนĀล ังคา

ประกĂบด้üย ผลขĂงการดำเนินการพัฒนา และผลลัพธ์การทดÿĂบคüามแม่นยำขĂงโปรแกรมโดย

แบ่งตามระดับคüามยากขĂงแบบ  
 

4.1 ผลขĂงการดำเนินการพัฒนา 
เมื่ĂปฏิบัติงานตามระยะเüลาขĂงแผนการดำเนินงานในภาพที่ 1 แล้ü ได้ผลลัพธ์มาเป็น

โปรแกรม Python ที่ÿามารถทำงานบนระบบปฏิบัติการüินโดüÿ์ และผ่านการทดÿĂบใช้งานบน

คĂมพิüเตĂร์ขĂงพนักงานจากบริþัท ปูนซีเมนต์ไทย จำกัด(มĀาชน) โดยในด้านÿ่üนประÿานผู้ใช้จะ

ขับเคลื่Ăนด้üย Pyqt5 ใช้ไลบรารี OpenCv ในการประมüลผลภาพ และใช้ pandas-xlsxwriter ใน
การจัดการผลลัพธ์ที่ได้ใĀ้Ăยู่ในรูปขĂงไฟล์ excel จากภาพที่ 4.1 จะเĀ็นü่าผู้ใช้ÿามารถนำเข้าไฟล์ 

pdf และเลืĂกĀน้าที่ต้Ăงการทำการประมüลผลผ่านช่Ăงตัüเลข ซึ่งในรูปตัüĂย่างคืĂไฟล์ pdf Āน้าที่ 5 
เป็นต้น นĂกจากนี้ผู ้ใช้ยังÿามารถดูภาพต้นฉบับและภาพที่มีการüัดคüามยาü จากปุ่ม Original, 
Extracted, Corner, Length X และ Length Y ซึ่งÿามารถปรับตัüคูณในช่ĂงตัüเลขมุมบนขüาใĀ้ได้

ตามขนาดที่ต้Ăงการ และบันทึกไฟล์เป็น excel ต่Ăไป 
ตัüโปรแกรมใช้เüลาทำงานระĀü่าง 10 ถึง 18 üินาที ด้üยĀน่üยประมüลผล Intel(R) 

Core(TM) i7-9750H CPU @ 2.60GHz ซึ่งเüลาที่ใช้ประมüลผลจะเพิ่มขึ้นĀากแบบมีคüามซับซ้Ăน

มากขึ้น 
 

  



20 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.1  ÿ่üนประÿานผู้ใช้ขĂงโปรแกรม 
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4.2 ผลลัพธ์การทดÿĂบคüามแม่นยำขĂงโปรแกรม 
 

ในÿ่üนขĂงผลลัพธ์การทดÿĂบนั้นจะแÿดงผลลัพธ์ในการĀาĂงค์ประกĂบและทรงĀลังคาใน

แต่ละชนิดแบบภาพรüมทั้งแปลน ซ่ึงจะüัดผลด้üย precision และ recall ซึ่งมีÿูตรคำนüณดังนี้ 
 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛% =
𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒

𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒 + 𝐹𝑎𝑙𝑠𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑡𝑖𝑣𝑒
× 100 

 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙% =
𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒

𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒 + 𝐹𝑎𝑙𝑠𝑒 𝑁𝑒𝑔𝑎𝑡𝑖𝑣𝑒
× 100 

 
 

นĂกจากนี้จะแÿดงผลลัพธ์การตรüจจับĂงค์ประกĂบในแต่ละประเภท ซึ่งจะüัดผลแบบไบนารี่ 

คืĂ ถูก-ผิด เท่านั้น โดยการแÿดงผลลัพธ์ทั้งĀมดจะจัดตามระดับคüามยากง่ายขĂงแบบแปลน 

 
คüามยากขĂงแบบจะแบ่งได้เป็น 3 ระดับ คืĂ ง่าย ปานกลาง และยาก โดยการพิจารณา

ระดับคüามยากจะใช้จำนüนขĂงĀลังคาย่ĂยและคüามĀลากĀลายขĂงประเภทĀลังคาย่Ăยเป็นตัü

จำแนก ดังนี้ 
ง่าย :        Āลังคาย่Ăยในแบบมีเพียงประเภทเดียü และจำนüนĀลังคาย่Ăยไม่เกินÿĂงĀลังคา 
ปานกลาง : Āลังคาย่ĂยในแบบมีĀนึ่งถึงÿĂงประเภท และจำนüนĀลังคาย่ĂยมีÿĂงถึงÿี่Āลังคา 
ยาก :        Āลังคาย่ĂยในแบบมีĀนึ่งประเภทขึ้นไป และจำนüนĀลังคาย่Ăยมากกü่าÿี่Āลังคา 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
  
 

 

 

ภาพที่ 4.2 ตัüĂย่างĀลังคาเรียงตามคüามยาก (ง่าย-ซ้าย, ปานกลาง-กลาง, ยาก-ขüา) 
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ภาพที่ 4.3 แผนภูมิแท่งขĂงผลลัพธ์ Precision และ Recall ทั้งÿามระดับคüามยาก  
 

แบบง่าย มีตัüĂย่างทดÿĂบทั้งĀมด 19 แบบ 
แบบปานกลาง มีตัüĂย่างทดÿĂบทั้งĀมด 36 แบบ 
แบบยาก มีตัüĂย่างทดÿĂบทั้งĀมด 14 แบบ 
แบบที่ใช้ทดÿĂบรüมทั้งĀมด 69 แบบ 
 
จากแผนภาพที่ 4.3 จะพบü่าผลลัพธ์คüามแม่นยำเป็นดังนี้ 

• แบบง่ายได้ Precision ร้Ăยละ 100 และ Recall ร้Ăยละ 100 
• แบบปานกลาง  ได้ Precision ร้Ăยละ 96.35 และ Recall ร้Ăยละ 98.23  
• แบบยากได้ Precision ร้Ăยละ 94.76 และ Recall ร้Ăยละ 97.89 

 
จะÿังเกตเĀ็นได้ü่า เมื่Ăคüามยากเพิ่มขึ้น จะทำใĀ้ Precision ลดลง แต่ Recall ยังเข้าใกล้

ร้Ăยละ 100 เช่นเดิม แÿดงü่าการตรüจพลาดÿ่üนใĀญ่ มาจากการตรüจจับแล้üได้จำนüนมากเกิน

คüามเป็นจริง นĂกจากนี้จะÿังเกตเĀ็นü่า ในคüามยากระดับยากท่ีÿุด ผลลัพธ์มีประÿิทธิภาพน้Ăยที่ÿุด 

คาดü่าเนื่ĂงจากจำนüนแบบĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ และจำนüนĀลังคาย่Ăยที ่มีĂยู่มาก ซึ่งทำใĀ้เกิด

ข้Ăผิดพลาดในการตรüจจับได้ง่าย มีมากท่ีÿุดจากท้ังÿามระดับ 
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ภาพที่ 4.4 แผนภูมิแท่งขĂงผลลัพธ์Ăงค์ประกĂบย่Ăย ทั้งÿามระดับคüามยาก 
 

จากแผนภาพที่ 4.4 จะพบü่าÿ่üนที่ตรüจจับผิดพลาดÿ่üนใĀญ่จะเป็นĀลังคาĀลังคาเĀยียบ

ÿิงĀ์ เนื่Ăงจากเป็นชนิดĀลังคาที่ตรüจจับยากที่ÿุด เพราะต้Ăงนำภาพย่ĂยÿĂงจุดมาประกĂบกัน แลพ

Āลังคาจั่üจะผิดพลาดรĂงลงมา แต่Ăงค์ประกĂบĂื่นนั้น ĂัลกĂริธึมÿามารถทำงานได้Ăย่างÿมบูรณ์ 
คüามผิดพลาดในÿ่üนขĂงĀลังคาจั่üและĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ในระดับปานกลาง Āนึ่งในนั้นเกิด

จากการตรüจจับĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ไม่ครบ 1 แปลน และตรüจจับĀลังคาจั่üและเĀยียบÿิงĀ์เกิน Ăีก 2 
แปลน ÿ่üนคüามผิดพลาดในระดับยากเกิดจากĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์เกิน 1 แปลน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 4.5 แปลนĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ระดับปานกลางที่ตรüจจับไม่ครบ 
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ภาพที่ 4.6 แปลนĀลังคาเĀยียบปั้นĀยาผÿมจั่üระดับปานกลางที่ตรüจจับครบถ้üน 
 

ตัüโปรแกรมจะแÿดงตำแĀน่งที ่พบลักþณะขĂงĀลังคาด้üยการตีกรĂบÿีต่าง ๆ โดยมี

คüามĀมายดังนี้ 
ÿีเขียü:   มุมĀลังคาที่มีตะเข้ÿัน(เป็นมุมขĂงĀลังคาปั้นĀยาĀรืĂĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์) 
ÿีน้ำเงิน:   มุมĀลังคาจั่üĀรืĂĀลังคาที่ไม่มีตะเข้ 
ÿีแดง:   มุมĀลังคาที่มีตะเข้ราง 
ÿีม่üง:   ทรงĀัüĀลังคาปั้นĀยาภายใน 
ÿีÿ้ม:   ทรงขĂบĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ภายใน 
 
จากภาพที่ 4.5 ซึ่งเป็นĀนึ่งในแปลนที่ĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ตรüจจับได้น้Ăยกü่าคüามเป็นจริงนั้น 

จะเĀ็นü่ามีĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์Āนึ่งทรง ที่มีทรงขĂบĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ภายในไม่ครบคู่ จึงไม่เกิดการ

นับü่าจุดนั้นเป็นĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ ซึ ่งเป็นผลเÿียขĂงการทำงานแบบ Rule-based กล่าüคืĂ ไม่

ยืดĀยุ่นพĂที่จะรĂงรับทรงĀลังคาที่มีการผิดเพี้ยน แต่ภาพที่ 4.6 แÿดงใĀ้เĀ็นü่าĀากตำแĀน่งและ

ลักþณะไม่โดนทับĀรืĂบดบัง ทั้งĀลังคาจั่üและĀลังคาปั้นĀยาÿามารถตรüจจับได้Ăย่างครบถ้üนและ

ตรงตำแĀน่ง แม้ü่าจะมีĀลังคาĀลายแบบĂยู่ในแปลนเดียüกัน  
 
ĀมายเĀตุ:เนื่ĂงจากจำนüนแปลนĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ที่นำมาทดÿĂบมีกลุ่มตัüĂย่างขนาดเล็ก 

จึงĂาจทำใĀ้ผลลัพธ์เฉลี่ยคาดเคลื่Ăนกับการนำไปใช้จริงค่Ăนข้างมาก 
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บทที่ 5 
ข้Ăÿรุปและข้ĂเÿนĂแนะ  

ในบทนี ้จะกล่าüถึง ÿร ุปผลจากข้ĂมูลผลการตรüจจับĂงค์ประกĂบขĂงĀลังคา  ซึ่ง

ประกĂบด้üยตะเข้ÿัน และตะเข้ราง และĀลังคาย่Ăยทรงปั้นĀยา ทรงจั่ü และทรงเĀยียบÿิงĀ์ ในบทที่ 

4 รüมถึงข้ĂเÿนĂแนะĂ่ืนๆ ที่ได้จากการพัฒนาโปรแกรม 
 

5.1 ข้Ăÿรุป 
ĂัลกĂริธึมÿามารถทำงานได้Ăย่างมีประÿิทธิภาพÿมบูรณ์ในทุกกรณีที่ยกเü้นĀลังคาเĀยียบ

ÿิงĀ์และĀลังคาจั่üในบางแบบ Ăาจจะไม่เĀมาะÿมในการนำĂัลกĂริธึมนี้ไปใช้ เนื่ĂงจากĂาจเกิดคüาม

คาดเคลื่Ăนเนื่Ăงจากจำนüนที่ตรüจจับมากกü่าคüามเป็นจริง 
Ăย่างไรก็ตาม การใช้งานจริงในกรณีนี้ใĀ้คüามÿำคัญกับ Recall มากกü่า เพราะĀากตรüจไม่

ครบทั้งĀมดจะทำใĀ้ราคาที่ประเมินน้Ăยกü่าคüามเป็นจริง ซึ่งจะทำใĀ้บริþัทเÿียรายได้ 
ÿาเĀตุทีผ่ลลัพธ์ขĂงĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ยังไม่ดีพĂ ทั้งนี้เป็นเพราะมีกลุ่มตัüĂย่างน้Ăย และเป็น

Āลังคาที่ตรüจจับได้ซับซ้Ăนที่ÿุดจากÿามประเภทĀลังคา 
 

5.2 ข้ĂเÿนĂแนะ 
üิธีตรüจÿĂบĀลังคาเĀยียบÿิงĀ์ ยังไม่ดีพĂ ทั้งนี้เป็นเพราะมีกลุ่มตัüĂย่างน้Ăย และพบไม่ได้

บ่Ăยนัก และการตรüจจับĀลังคาจั่üยังไม่รัดกุมพĂ ทำใĀ้จำนüนเกิน ซึ่งต้ĂงĀาüิธีตรüจจับที่ดีกü่านี้ 

เพ่ืĂลดการเกิด False Positive และเพ่ิม True Positive 
การนำโปรแกรมนี้ไปใช้จริงยังทำได้ยาก เนื่ĂงจากแบบขĂงลูกค้ามักมีเÿ้นบĂกระยะและเÿ้น

Ăื่น ๆ กีดขüางการตรüจจับ ซึ่งĀากนำไปใช้งานได้ง่ายกü่านี้ จะต้Ăงมีüิธีช่üยใĀ้ผู้ใช้นำแบบที่มีเÿ้น

รบกüนมาใช้งานได้ โดยได้ทดลĂงใĀ้ผู้ใช้จุดÿีแต้มลงไปบนกระดาþ ก่Ăนจะนำมาแÿกนเป็นไฟล์ภาพ 

เพ่ืĂจะนำจุดเĀล่านั้นมาเป็นพิกัดĂ้างĂิงเพ่ืĂลากเชื่Ăมต่Ăกันเป็นแบบĀลังคา แต่ผลลัพธ์ที่ได้กลับพบü่า

ÿามารถใช้ได้กับแบบที่ไม่ซับซ้Ăนมากเท่านั้น ĀรืĂใช้ machine learning เข้ามาเรียนรู้ü่าเÿ้นใดเป็น

โครงĀลังคา เÿ้นใดเป็นเÿ้นรบกüน และช่üยลบเÿ้นที่ไม่พึงประÿงค์ĂĂก ก่Ăนจะนำแบบที่ไม่มีเÿ้น

รบกüนเข้าโปรแกรมนี้ต่Ăไป 
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ภาพที่ 5.1 ระยะขĂงเÿ้นĀลังคาที่เกิดจากการüาดเชื่Ăมจุด และแปลนที่มีการจุดÿีลงไป 
 
Āากจะดึงข้Ăมูลที่เป็นประโยชน์ต่Ăการประเมินราคามามากกü่านี้คüรจะมีการคำนüณระยะ 

คüามยาüขĂงĂงค์ประกĂบ ซึ่งได้ทดลĂงคูณค่าคüามยาüขĂงĀลังคาแต่ละด้านด้üยตัüแปรระยะเพ่ืĂ

แปลงเลขที่ได้จากĀน่üยพิกเซลเป็นเมตร พบü่ามีคüามคาดเตลื่Ăนจากแบบจริงเฉลี่ยไม่เกิน 0.2 เมตร

ซึ่งÿามารถนำค่านี้ไปคำนüณคüามยาüขĂงĂงค์ประกĂบต่าง ๆ รüมถึงพ้ืนที่Āลังคา แต่พบü่า ตัüเลขที่

ได้ค่Ăนข้างĀ่างจากคüามเป็นจริงĂยู่บ้าง เนื่Ăงจากลักþณะทางปริมาตรและพื้นที่ĀลายĂย่างขĂง

Āลังคาไม่ÿามารถÿื่Ăผ่านภาพÿĂงมิติได้Ăย่างครบถ้üน Ăาทิ ĀลังคาĂาจมีการซ้Ăนทับกันในระดับ

คüามÿูงที่ต่างกัน ทำใĀ้ใช้เลขที่ได้จากแบบ ไม่ใช่พื้นที่Āลังคาทั้งĀมด จึงคüรĀาüิธีĂื่นที่ÿามารถนำมา

ประยุกต์ใช้ไดĂ้ย่างมีประÿิทธิภาพมากกü่านี้ 
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[2] M. Axelsson, U. Soderman, A. Berg and T. Lithen, "Roof Type Classification Using 

Deep Convolutional Neural Networks on Low Resolution Photogrammetric Point 

Clouds From Aerial Imagery," 2018 IEEE International Conference on Acoustics, 

Speech and Signal Processing (ICASSP), Calgary, AB, Canada, 2018, pp. 1293-1297, 

doi: 10.1109/ICASSP.2018.8461740. 

[3] Z. Li, Z. Liu and W. Shi, "A Fast Level Set Algorithm for Building Roof Recognition 

From High Spatial Resolution Panchromatic Images," in IEEE Geoscience and 

Remote Sensing Letters, vol. 11, no. 4, pp. 743-747, April 2014, doi: 
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ภาคผนüก ก 
แบบเÿนĂĀัüข้Ăโครงงาน รายüิชา 2301399 Project Proposal 

ปีการýึกþา 2563 

ชื่Ăโครงงาน (ภาþาไทย) ĂัลกĂริธึมÿำĀรับüิเคราะĀ์ประเภทและจำนüนขĂงĂงค์ประกĂบĀลักและ

 Ăงค์ประกĂบย่ĂยขĂงĀลังคาบ้านจากแบบแปลนĀลังคา 

ชื่Ăโครงงาน (ภาþาĂังกฤþ) Algorithm for analzing roof types and counting crucial 
components  from roof plan 
Ăาจารย์ที่ปรึกþา รý.ดร. นกุล คูĀะโรจนานนท์ 
ผู้ดำเนินการ 1. นาย ธนüิน Ăาภาจรัÿ เลขประจำตัüนิÿิต 6033627723 

 สาขาวชิา วทิยาการคอมพวิเตอร ์ 

 ภาควชิาคณิตศาสตรแ์ละวทิยาการคอมพวิเตอร์ 
 

 คณะüิทยาýาÿตร์ จุāาลงกรณ์มĀาüิทยาลัย 
_________________________________________________________________________ 
 
 

ĀลักการและเĀตุผล 
 

การนำแบบแปลนĀลังคาบ้านมาประเมินราคาในปัจจุบัน จะต้Ăงนำแบบที่ลูกค้าÿ่งมาในรูปแบบ

ขĂงกระดาþĀรืĂไฟล์ ไปขึ้นโครงในโปรแกรมเขียนแบบ ด้üยการใĀ้พนักงานĂ่านจากไฟล์ และกรĂกแต่ละ

รายละเĂียดลงไปในโปรแกรมร่างแบบ จากนั้นก็จะทำการนับĂงค์ประกĂบที่จำเป็นในการประเมินราคา

ด้üยกำลังคน และĂาýัยจำนüนĂงค์ประกĂบและขนาดขĂงĀลังคา เพ่ืĂใĀ้ทราบถึงปริมาณüัÿดุที่จะต้Ăงใช้ที่

จะนำไปประมาณเป็นราคา จนได้ผลลัพธ์เป็นใบเÿนĂราคาท่ีจะนำไปใĀ้ลูกค้าพิจารณา  
 

จากที่กล่าüมาข้างต้น จะเĀ็นü่ากระบüนการนี้ใช้กำลังคนเป็นÿ่üนใĀญ่ แต่มีบางข้ันตĂนที่ÿามารถ

พัฒนาใĀ้มีคüามเร็üมากขึ้นและใช้กำลังคนน้Ăยลง โดยการนำโปรแกรมคĂมพิüเตĂร์เข้ามาÿนับÿนุนในการ

ตรüจจับĂงค์ประกĂบที่ÿำคัญเĀล่านั้นด้üยการประมüลผลภาพ นĂกจากนี้ยังÿามารถขึ้นโครงเบื้Ăงต้นจาก

แบบขĂงลูกค้าแทนการร่างแบบขึ้นมาด้üยมืĂ โดยĂาýัย Computer vision Library ที่เป็น open-source 
Ăย่าง OpenCV ประกĂบกับขั้นตĂนüิธีĂ่านเÿ้นในภาพเพื่Ăระบุ และโครงÿร้างĀลังคาÿ่üนใĀญ่เĀมาะÿม
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กับการใช้ rule-base detection ทั้งĀมดนี้จะทำใĀ้การเÿนĂราคาเบื้Ăงต้นใĀ้กับลูกค้าได้Ăย่างรüดเร็üขึ้น 

และÿามารถแบ่งเบาภาระงานในÿ่üนĀนึ่งได้ 
 
 

üัตถุประÿงค์ 

เพ่ืĂพัฒนาโปรแกรมทำĀน้าที่ช่üยนับจำนüนĂงค์ประกĂบที่ÿำคัญต่ĂการประเมินราคาĀลังคาและ

แปลงข้Ăมูลนำเข้าใĀ้Ăยู่ในรูปแบบที่ใช้งานต่Ăได้ง่าย 

 
ขĂบเขตขĂงโครงงาน 

1. โปรแกรมทำงานได้เฉพาะระบบปฏิบัติการüินโดü์ 

2. มีตัüĀลังคาเพียงĀลังเดียüในแปลน 

3. รĂงรับĀลังคาทรงปั้นĀยา ทรงจั่ü และทรงเĀยียบÿิงĀ์ 

4. Ăงค์ประกĂบÿำคัญĂ่ืน ประกĂบด้üย ตะเข้ÿัน และตะเข้ราง 

5. ÿามารถมชีนิดĀลังคาย่ĂยĀลายแบบในแปลนเดียü 

6. แบบแปลนที่รĂงรับต้Ăงไม่มีเÿ้นบĂกระยะ ĀรืĂเÿ้นĂื่นเÿ้นใดขีดทับĀรืĂกีดขüางตัüโครงĀลังคา 

7. ข้Ăมูลนำเข้าÿามารถใช้ได้ท้ังจากภาพถ่าย ภาพแÿกน ĀรืĂไฟล์ .pdf 

 
 

üิธีการดำเนินงาน 
 

1.รüบรüมคüามต้Ăงการ และข้Ăมูลที่จำเป็น 
 1.1 ทำการÿัมภาþณ์และÿĂบถามจากพนักงานบริþัทที่ทำงานในÿ่üนนี้โดยตรง 
 1.2 ถามĀาลักþณะเฉพาะและข้Ăมูลที่เกี่ยüข้ĂงขĂงĀลังคาแบบต่าง ๆ 
 1.3 คุณลักþณะที่ต้ĂงการดึงĂĂกมาจากแปลน 
 1.4 รüบรüมตัüĂย่างแปลนĀลังคา 
 
2.ĂĂกแบบและüางแผนการทำงาน 
 2.1 คาดคะเนเüลาที่ต้Ăงใช้ในการทำโครงงาน เพ่ืĂนำมาüางแผน 
 2.2 ĀาĂัลกĂริธึมที่จะใช้ดึงแปลนĂĂกมาจากข้Ăมูลนำเข้า 
 2.3 ĀาĂัลกĂริธึมที่ÿามารถใช้ในการระบุตำแĀน่งมุมขĂงทรงปิด 
 2.4 ร่างโครงÿร้างการทำงานขĂงโปรแกรม 
3.พัฒนาโปรแกรม 
 3.1 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุตำแĀน่งทรงÿำคัญในแปลน 
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 3.2 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุประเภทขĂงĀลังคา 
 3.3 ÿร้างĂัลกĂริธึมระบุจำนüนÿ่üนประกĂบที่ÿำคัญĂ่ืน ๆ 
 3.4 ÿร้างÿ่üนประÿานกับผู้ใช้ 
 
4.ทดÿĂบ 
 4.1 ทำÿถิติ Accuracy และ recall ขĂงโปรแกรม 
 4.2 ตรüจÿĂบการทำงานขĂงĂัลกĂริธึมต่าง ๆ ที่ต้Ăงปรับปรุง 
 4.3 รüบรüมจุดที่ต้Ăงแก้ไขเพ่ืĂนำกลับมาพัฒนาต่Ăไป 
 4.4 ตรüจÿĂบการแÿดงผลขĂงÿ่üนประÿานผู้ใช้ 
5.นำเÿนĂใĀ้กับผู้ใช้งาน 
 5.1 ÿาธิตการใช้งานโปรแกรมใĀ้กับผู้ใช้ 
 5.2 รüบรüมข้ĂเÿนĂแนะขĂงผู้ใช้ 
 5.3 เก็บคüามต้Ăงการที่เกิดข้ึนใĀม่ 

 

ประโยชน์ที่คาดü่าจะได้รับ 

ค. ในด้านคüามรู้และประÿบการณ์ต่ĂตัüนิÿิตเĂง 
• ได้รับคüามรู้และประÿบการณ์ด้านการประมüลผลภาพด้üย OpenCV 
• ได้รับประÿบการณ์ในการบริĀารโครงงานด้üยตนเĂง 
• ประÿบการณ์ในการทำงานร่üมกับบริþัทเĂกชน 

 
ง. คüามรู้ คüามเข้าใจที่นำไปÿู่การแก้ไขปัญĀาขĂงÿังคมĀรืĂÿภาพแüดล้Ăม 

• บริþัทĀลังคาได้โปรแกรมท่ีมีประÿิทธิภาพไปใช้งานจริง 

• พัฒนากระบüนการทำงานขĂงการเÿนĂราคาĀลังคาบ้านใĀ้มีประÿิทธิภาพยิ่งขึ้น 

• ÿามารถตĂบรับคüามต้ĂงการขĂงลูกค้าได้Ăย่างรüดเร็ü  ทำใĀ้การดำเนินธุรกิจĀลังคา

คล่Ăงตัüยิ่งขึ้น 
 

Ăุปกรณ์และเครื่ĂงมืĂที่ใช้ 
 

คĂมพิüเตĂร์พกพา 

 Processor : Intel(R) Core(TM) i7-9750H CPU @ 2.60GHz 
 RAM : 16.0 GB 
 System : 64-bit Operating System, x64-based processor 
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ซĂฟต์แüร์ 

• Windows 10 Home Single Language 
• Python 
• Spyder (Anaconda) IDE 

 

 
งบประมาณ 

 

• 1 TB SSD M.2 PCIe SAMSUNG 970 EVO  ราคา 4,990 บาท 

เĂกÿารĂ้างĂิง 
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https://www.roofcostestimator.com/top-15-roof-types-and-their-pros-
cons/#hip%20roof[2020, October 30] 
 
OpenCV. 2020. Structural Analysis and Shape Descriptors. Open Source Computer 
Vision[Online]. Available from: 
https://docs.opencv.org/4.5.0/d3/dc0/group__imgproc__shape.html#gadf1ad6a0b82947fa1fe3
c3d497f260e0[2020, October 12] 
 
Jorj, X. M. and Ruikai, L. 2020. Python binding for MuPDF “a lightweight PDF and XPS viewer”. 

PyMuPDF[Online]. Available from: 
https://pypi.org/project/PyMuPDF[2020, October 31] 
 
Riverbank Computing Limited, 2020. Python bindings for the Qt cross platform application 
toolkit. PyQt5[Online]. Available from: 
https://pypi.org/project/PyQt5[2020, October 31] 
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ภาคผนüก ข 
คู่มืĂการใช้งาน 

ขั้นตĂนการติดตั้งโปรแกรม 
 

1. ติดตั้ง python 3.7.8 
2. ติดตั้งไฟล์โปรแกรม 
3. ติดตั้ง dependencies library 
4. ÿร้างไฟล์ shortcut เพ่ืĂเปิดโปรแกรม 

 
 
1.ติดตั้ง python 3.7.8 (ต้Ăงเชื่Ăมต่ĂĂินเทĂร์เน็ต) 
ไปที่ https://www.python.org/downloads/release/python-378/ 
เลืĂกดาüน์โĀลด Windows x86-64 web-based installer 
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รันไฟล์ที่ดาüน์โĀลดมา คลิกกล่Ăง Add Python 3.7 to PATH และเลืĂก Install Now 

 

 

 

 

 

 

 

รĂจนการติดตั้ง python เÿร็จÿิ้น 

 

2.ติดตั้งไฟล์โปรแกรม 

ทำการแตกไฟล์ .zip ไü้ที่ใดก็ได้ในคĂมพิüเตĂร์ 
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3.ติดตั้ง dependencies library (ต้Ăงเชื่Ăมต่ĂĂินเทĂร์เน็ต) 

 

 

 

 

 

 

• เข้าไปในโฟลเดĂร์ที่แตกไฟล์มาในขั้นที่ 2 

• เปิด shortcut “Install dependencies”  

• รĂจนการติดตั้งเÿร็จÿิ้น 
 
4. ÿร้างไฟล์ shortcut เพื่Ăเปิดโปรแกรม 

คลิกขüาบนไฟล์ inputbox.py แล้üเลืĂก properties และ Copy ที่Ăยู่ขĂงไฟล์โปรแกรม  
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คลิกขüาในจุดที่ไม่ใช่ไฟล์ แล้üเลืĂก New -> Shortcut 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

กรĂก C:\Windows\System32\cmd.exe /k python ที่Ăยู่ไฟล\์inputbox.py 
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ตัüĂย่าง 

ที่Ăยู่ไฟล์ C:\Users\Thanawin\Desktop\deploy_test 

ที่ต้ĂงกรĂกคืĂ  

C:\Windows\System32\cmd.exe /k python C:\Users\Thanawin\Desktop\deploy_test\inputbox.py 

• เมื่ĂกรĂกแล้ü กด next เพ่ืĂตั้งชื่Ă shortcut 

• กด finish 
เมื่Ăจะใช้งานโปรแกรม ใĀ้เข้าจาก shortcut ที่ÿร้าง 

**Āากเปลี่ยนที่Ăยู่ขĂงไฟล์โปรแกรม ใĀ้ทำข้ันตĂนนี้ใĀม่Ăีกครั้ง**  
 
 
 

ขั้นตĂนการใช้งานโปรแกรม 
 
 
เมื่Ăเปิดโปรแกรมข้ึนมาจะพบĀน้าต่างลักþณะนี้  
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ใĀ้กดปุ่ม Open pdf file เพ่ืĂดำเนินการเลืĂกไฟล์ต่Ă 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

เมื่Ăกดแล้üจะทำการเปิดĀน้าต่างย่ĂยใĀม่ข้ึนมา ใĀ้ทำการเลืĂกไฟล์ pdf ที่ต้Ăงการ แล้üกด open 
 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Āลังจากนำเข้าไฟล์แล้ü จะพบชื่Ăไฟล์ข้างปุ่ม open pdf file แÿดงü่านำเข้าไฟล์ÿำเร็จ 

ต่ĂมาใĀ้กรĂกเลขĀน้าในไฟล์ pdf ที่ต้Ăงการประมüลผล ในช่Ăงบนซ้ายÿุด เมื่ĂกรĂกแล้üใĀ้กดปุ่ม 

load page no แล้üรĂการประมüลผลÿักครู่ 
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 เมื่Ăทำการประมüลผลเÿร็จ จะพบü่าที่ü่างด้านล่างจะมีรูปไฟล์ pdf ในĀน้าที่เลืĂกปรากฏ

ขึ้นมา และจะมีจำนüนขĂงĂงค์ประกĂบต่าง ๆแÿดงĂยู่ด้านบน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ĀากĂยากทราบü่าโปรแกรมได้จับตำแĀน่งใดมาใช้ ใĀ้กดปุ่ม corner เพ่ืĂแÿดงภาพที่มีการตี

กรĂบบĂกบริเüณที่ตรüจจับĂงค์ประกĂบได้ 
 ĀากĂยากบันทึกเป็นไฟล์ excel ใĀ้กดปุ่ม save excel Āากบันทึกÿำเร็จ จะมีĀน้าต่างขึ้นมา

แจ้งเตืĂน และÿามารถเปิดไฟล์Ăื่นมาประมüลผลต่Ăโดยการกดปุ่ม open pdf file 
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ภาคผนüก ค 
ซĂร์ÿโค้ด 

 
จากขั้นตĂนการทำงานในข้Ă 3.3 จะทำการแÿดงซĂร์ÿโค้ดจากฟังก์ชั่นที่ÿำคัญทั้งĀมด 4 

ฟังก์ชั่น ซึ่งประกĂบด้üย การĀามุมĀลังคา การระบุประเภทขĂงภาพย่Ăย การจับคู่ประเภทขĂงภาพ

ย่Ăยเพ่ืĂระบุĀลังคา และการĀาทรงĀลังคาภายในĀลังคา ตามลำดับ 
 

ซĂร์ÿโค้ดการĀาขĂบĀลังคา 

def findRoi(img,sensitivity): #default 0.004 
    size = img.shape 
    #print(size) 
    #crop_img = img[35:size[0]-35, 35:size[1]-35] #scg's standard 
border length 35 
    crop_img = img 
    gray = cv2.cvtColor(crop_img,cv2.COLOR_BGR2GRAY) 
    blurred = cv2.GaussianBlur(gray, (5, 5), 0) 
    edged = cv2.Canny(blurred, 50, 200, 255) 
     
    cnts = cv2.findContours(edged.copy(), 
cv2.RETR_EXTERNAL,cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 
    cnts = imutils.grab_contours(cnts) 
    cnts = sorted(cnts, key=cv2.contourArea, reverse=True) 
 
    for c in cnts: 
        # approximate the contour 
        peri = cv2.arcLength(c, True) 
        approx = cv2.approxPolyDP(c, sensitivity * peri, True) 
#default 0.004 less value more sensitive. 
        #print(len(approx)) 
 
    # biggest zone should be the plan 
    c = cnts[0] 
    peri = cv2.arcLength(c, True) 
    approx = cv2.approxPolyDP(c, sensitivity * peri, True) #default 
0.004 less value more sensitive. 
     
    edgelist = [] 
    for i in approx: 
        x = i[0][0] 
        y = i[0][1] 
        fsize = 15 
     
        tmp2 = x 
        tmp3 = y 
     
        isDuped = False 
        for pic,x1,y1 in edgelist: 
            if matchInexact(x1,tmp2,8) and matchInexact(y1,tmp3,8): 



41 
 

 

                isDuped = True 
     
        if not isDuped: 
            tmp1 = crop_img[y-fsize:y+fsize, x-fsize:x+fsize]        
#standard size v1. 40*40  v2. 20*20 
            #cv2.rectangle(crop_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(0,255,0),1) 
            #cv2.imwrite(name+str(namec)+'.jpg',tmp1) 
            #namec += 1     
            edgelist.append((tmp1,tmp2,tmp3)) # image,coor x, coor y 
 
     
    print("No. of corner : ",len(edgelist))     
    return edgelist 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



42 
 

 

ซĂร์ÿโค้ดการระบุประเภทขĂงภาพย่Ăย 

 
def scanline(imgur,sens1 = 3.33,sens2 = 3.4):   #sens 1 = (2.35-3.33) 
sens 2 = (3.4-5.2)# 
    data = [] 
     
    step2 = [] 
    img = cv2.cvtColor(imgur,cv2.COLOR_BGR2GRAY) 
     
    (h, w) = img.shape[:2] 
    #img = sharpen(img) 
     
    ret,th1 = cv2.threshold(img,160,255,cv2.THRESH_BINARY) #127-255 
    #cv2.imwrite('testFunc0.jpg',th1) 
    data.append(scanCol(th1,sens1)) ##2.35 , 3.35 red 
    data.append(scanRow(th1,sens1)) 
     
    step1 = data.copy() 
     
    img2 = rotate(th1,45) 
    img2 = removeAllEdge(img2,int(h/4)) 
    img2 = sharpen(img2) 
     
    # what is size again? size of deletion?  = dim/4 
    blurred = cv2.GaussianBlur(img2, (3, 3), 0) 
    ret,th2 = cv2.threshold(blurred,160,255,cv2.THRESH_BINARY) 
     
    #cv2.imwrite('testFunc.jpg',th2) 
     
    colz = scanCol(th2,sens2)  #3.4 - 5.2 red 
    rowz = scanRow(th2,sens2) 
     
    data.append(colz)    
    data.append(rowz) 
     
    step2.append(colz) 
    step2.append(rowz) 
     
     
    n_top = 0 
    n_bot = 0 
    n_left = 0 
    n_right = 0 
     
    passed = [] 
    #blacklist shape 
     
    stepz1 = [] 
    stepz2 = []         
    for s in step1: 
        if s[0] != 0: 
            for direction in s[1]: 
                stepz1.append(direction) 
    for s in step2: 
        if s[0] != 0: 
            for direction in s[1]: 
                stepz2.append(direction) 
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    # Double check v.1.4 
 
    #inside shape             
    if len(stepz1) == 1 and stepz1[0] == 'bot': 
        if len(stepz2) == 2: 
            if (stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(0) 
            elif(stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(1) 
            elif(stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof hip') 
                passed.append(1) 
                 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'left': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(4) 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'top': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(6) 
             
    elif len(stepz1) == 1 and stepz1[0] == 'top': 
        if len(stepz2) == 2: 
            if (stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(2) 
            elif(stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(3) 
            elif(stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof hip') 
                passed.append(0) 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'bot': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(5) 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'right': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(7) 
     
    elif len(stepz1) == 1 and stepz1[0] == 'right': 
        if len(stepz2) == 2: 
            if(stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof hip') 
                passed.append(2) 
            if(stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(6) 
            if(stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(7) 
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        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'bot': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(0) 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'left': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(2) 
    elif len(stepz1) == 1 and stepz1[0] == 'left': 
        if len(stepz2) == 2: 
            if (stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof hip') 
                passed.append(3) 
            elif (stepz2[0] == 'bot' and stepz2[1] == 'right') or 
(stepz2[0] == 'right' and stepz2[1] == 'bot'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(4) 
            elif (stepz2[0] == 'top' and stepz2[1] == 'left') or 
(stepz2[0] == 'left' and stepz2[1] == 'top'): 
                passed.append('roof seal') 
                passed.append(5) 
         
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'right': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(1) 
        elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'top': 
            passed.append('roof dutch') 
            passed.append(3) 
         
             
    #edge shape 
    elif len(stepz1) == 2: 
        if (stepz1[0] == 'top' and stepz1[1] == 'right') or 
(stepz1[0] == 'right' and stepz1[1] == 'top'): 
            if len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'top': 
                passed.append('sun') 
                passed.append(0) 
            elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'bot': 
                passed.append('rang') 
                passed.append(0) 
            elif len(stepz2) == 0: 
                passed.append('jua') 
                passed.append(0) 
             
        if (stepz1[0] == 'bot' and stepz1[1] == 'right') or 
(stepz1[0] == 'right' and stepz1[1] == 'bot'): 
            if len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'right': 
                passed.append('sun') 
                passed.append(1) 
            elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'left': 
                passed.append('rang') 
                passed.append(1)     
            elif len(stepz2) == 0: 
                passed.append('jua') 
                passed.append(1) 
             
        if (stepz1[0] == 'top' and stepz1[1] == 'left') or (stepz1[0] 
== 'left' and stepz1[1] == 'top'): 
            if len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'left': 
                passed.append('sun') 
                passed.append(2) 
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            elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'right': 
                passed.append('rang') 
                passed.append(2)  
            elif len(stepz2) == 0: 
                passed.append('jua') 
                passed.append(2) 
                 
        if (stepz1[0] == 'bot' and stepz1[1] == 'left') or (stepz1[0] 
== 'left' and stepz1[1] == 'bot'): 
            if len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'bot': 
                passed.append('sun') 
                passed.append(3) 
            elif len(stepz2) == 1 and stepz2[0] == 'top': 
                passed.append('rang') 
                passed.append(3) 
            elif len(stepz2) == 0: 
                passed.append('jua') 
                passed.append(3) 
             
         
         
         
    #### 
     
    for d in data: 
        #print(d) 
        if d[0] != 0: 
            for direction in d[1]: 
                if direction == 'top': 
                    n_top += 1 
                elif direction == 'bot': 
                    n_bot +=1 
                elif direction == 'left': 
                    n_left +=1 
                elif direction == 'right': 
                    n_right +=1 
     
    n_dir = (n_top,n_bot,n_left,n_right) 
    return n_dir,passed 
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ซĂร์ÿโค้ดการจับคู่ประเภทขĂงภาพย่Ăยเพื่ĂระบุĀลังคา 
 
 
def matchTakeiX(a,b,fullimg):  #adding check inside image 
    imga = a[0] 
    imgb = b[0] 
    x1 = a[1] 
    y1 = a[2] 
    x2 = b[1] 
    y2 = b[2] 
     
    tmp1,tmp2 = scanline(imga) 
    takeiA,typeA = findTakei(tmp1,tmp2) 
     
    tmp1,tmp2 = scanline(imgb) 
    takeiB,typeB = findTakei(tmp1,tmp2) 
     
    fsize = 15  
    dist = math.hypot(x2 - x1, y2 - y1) 
    #0.126x - 26.014 = y 
    offset = int((0.126*dist) - 26.014) 
     
    if takeiA == takeiB : 
        if (typeA == 0 and typeB == 2) or (typeA == 1 and typeB == 3) 
or (typeA == 2 and typeB == 0) or (typeA == 3 and typeB == 1): 
            if takeiA == 'sun': 
                #added v1.2 -- should collect inside box for further 
checking 
                #check hip 
                if (typeA == 0 and typeB == 2) or (typeA == 2 and 
typeB == 0): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleY = y1 - int(dist/2) 
                elif (typeA == 1 and typeB == 3) or (typeA == 3 and 
typeB == 1): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleY = y1 + int(dist/2) 
                insidePic = fullimg[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(200,100,0),2) 
                #cv2.imwrite("test_middlehip.jpg",insidePic) 
                tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                print("check for hip") 
                print(out) 
                print("") 
                 
                #check yeabsingh(dutch) 
                if (typeA == 0 and typeB == 2) or (typeA == 2 and 
typeB == 0): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleX = int((middleX + x1)/2) + offset 
                    middleY = y1 - int(dist/2) 
                    middleY = int((y1 + middleY)/2) - offset 
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                elif (typeA == 1 and typeB == 3) or (typeA == 3 and 
typeB == 1): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleX = int((middleX + x1)/2) + offset 
                    middleY = y1 + int(dist/2) 
                    middleY = int((y1 + middleY)/2) + offset 
                 
                aa = 0 
                insidePic = fullimg[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(200,100,0),2) 
                #cv2.imwrite("test_matchtakei.jpg",fullimg) 
                 
                tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                print("check hip low x") 
                #print(scanline(insidePic)) 
                #print(findTakei(scanline(insidePic))) 
                print() 
                 
                ######## another side 
                if (typeA == 0 and typeB == 2) or (typeA == 2 and 
typeB == 0): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleX = int((middleX + x2)/2) - offset  
                    middleY = y1 - int(dist/2) 
                    middleY = int((y1 + middleY)/2) - offset 
                elif (typeA == 1 and typeB == 3) or (typeA == 3 and 
typeB == 1): 
                     
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleX = int((middleX + x2)/2) - offset 
                    middleY = y1 + int(dist/2) 
                    middleY = int((y1 + middleY)/2) + offset 
                 
                insidePic = fullimg[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(200,100,0),2) 
                 
                tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                out2 = findTakei(tmp1,tmp2) 
                 
                print("check hip low x2") 
                #print(scanline(insidePic)) 
                #print(findTakei(scanline(insidePic))) 
                print() 
                 
                #may need special line no. evaluation 
                if out[0] == 'rang' or out2[0] == 'rang': 
                    return True,'hip-dutch',dist 
                 
                 
                 
                #check hip 
                if (typeA == 0 and typeB == 2) or (typeA == 2 and 
typeB == 0): 
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                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleY = y1 - int(dist/2) 
                elif (typeA == 1 and typeB == 3) or (typeA == 3 and 
typeB == 1): 
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
                    middleY = y1 + int(dist/2) 
                #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(0,255,0),2) 
                fsize2 = 10 
                insidePic = fullimg[middleY-fsize2:middleY+fsize2, 
middleX-fsize2:middleX+fsize2] 
                tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                print("check dutch x") 
                #print(scanline(insidePic)) 
                #print(findTakei(scanline(insidePic))) 
                print(out)  
                #dont need further editing 
                if out[0]== 'rang': 
                    return True,'hip-dutch',dist 
                elif out[0] == 'line' : 
                    #change line for higher threshold? 
                    return True,'dutch',dist 
                else: 
                    return False,'invalid',dist 
            elif takeiA == 'jua': 
                middleX = int((x1+x2)/2) 
                middleY = y1 
                insidePic = fullimg[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(0,255,0),2) 
                tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                print("check jua x") 
                #print(scanline(insidePic)) 
                print(out) 
                print(tmp1) 
                print() 
                #scan the line itself 
                limX1 = int(abs(x1-x2)/2) 
                limX2 = int(abs(x1-x2)/2) 
                middleX1 = middleX 
                middleX2 = middleX 
                 
                lim = int(limX1/4) 
                 
                if out[0] != 'jua' : 
                    while (limX1 > lim and limX2 > lim):  
                        middleX1 = middleX1-5 
                        middleX2 = middleX2+5 
                         
                        insidePic1 = fullimg[middleY-
fsize:middleY+fsize, middleX1-fsize:middleX1+fsize] 
                        insidePic2 = fullimg[middleY-
fsize:middleY+fsize, middleX2-fsize:middleX2+fsize] 
                         
                        tmpa1,tmpa2 = scanline(insidePic1) 
                        outa = findTakei(tmpa1,tmpa2) 
                        tmpb1,tmpb2 = scanline(insidePic2) 
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                        outb = findTakei(tmpb1,tmpb2) 
                         
                        if outa[0] == 'jua' or outb[0] == 'jua': 
                            #cv2.rectangle(fullimg,(middleX1-
fsize,middleY-fsize),(middleX1+fsize,middleY+fsize),(255,0,0),2) 
                            #cv2.rectangle(fullimg,(middleX2-
fsize,middleY-fsize),(middleX2+fsize,middleY+fsize),(255,0,255),2) 
                            #return True,'gable',dist 
                            print("found jua X") 
                            return True,'gable',dist 
                            break 
                         
                        if x2 > x1: 
                            limX1 = abs(middleX1 - x1) 
                            limX2 = abs(middleX2 - x2) 
                        elif x1 > x2: 
                            limX1 = abs(middleX2 - x1) 
                            limX2 = abs(middleX1 - x2) 
                 
                #neednt further editing 
                if out[0] == 'jua' or (out[0] == 'wtf' and 4 <= 
out[1] <7): 
                    #cv2.rectangle(fullimg,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(0,255,0),2) 
                    print("found jua x") 
                    return True,'gable',dist 
                else: 
                    return False,'invalid',dist 
             
            elif takeiA == 'rang': 
                return True,'hmm',dist 
        else: 
            return False,'invalid',dist 
    else: 
        if(takeiA == 'sun' and takeiB == 'rang'): 
             
             
            #sun_mismatch += 1 
            return False,'sun_mismatch',dist 
         
        elif(takeiA == 'rang' and takeiB == 'sun'): 
            return False,'sun_mismatch',dist 
        return False,'invalid',dist 
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ซĂร์ÿโค้ดการĀาทรงĀลังคาภายในĀลังคา 

def findInside(edgelist,fsize,img,draw_img,checkSingha = True): 
    minx = 9999 
    miny = 9999 
    maxx = 0 
    maxy = 0 
 
    millis1 = int(round(time.time() * 1000)) 
 
 
    for e in edgelist: 
        print("x:",e[1]," y:",e[2]) 
        if e[1] < minx: 
            minx = e[1] 
        if e[1] > maxx: 
            maxx = e[1] 
        if e[2] < miny: 
            miny = e[2] 
        if e[2] > maxy: 
            maxy = e[2] 
             
 
 
    x = minx + (fsize+10)   #sometime too close to border 
    y = miny + (fsize+10) 
    half = int(fsize/3) #v.1.3 scan per fsize, v.1.4 scan double to 
fsize/2 more number more accurate 
    chunkNo = 0 
    insideCoor = [] 
    roofseal = [] 
    insideDutch = [] 
     
    while y < maxy - (fsize+10): 
        while x < maxx - (fsize+10): 
            tmp1 = img[y-fsize:y+fsize, x-fsize:x+fsize] 
            if checkSingha: 
                tmp_dir,tmp_pass = scanline(tmp1) 
            else: 
                tmp_dir,tmp_pass = scanline(tmp1,3,4) 
            out = findTakei(tmp_dir,tmp_pass) 
            isEdge = False 
            for e in edgelist: 
                if getDist(x,y,e[1],e[2]) < (fsize): #fsize*2 
                    isEdge = True 
                    break 
            if not(isEdge) and (out[0]== 'roof hip'): 
                print("found hip") 
                if len(insideCoor) == 0: 
                    insideCoor.append((x,y)) 
                    cv2.rectangle(draw_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(255,50,255),1) 
                    print(out[0],out[1]) 
                    print(tmp_dir) 
                    print(tmp_pass) 
                else: 
                    isDuped = False 
                 
                    for shape in insideCoor: 



51 
 

 

                        if getDist(x,y,shape[0],shape[1]) < 
(fsize*2): 
                            isDuped = True 
                    if not isDuped: 
                        insideCoor.append((x,y)) 
                        cv2.rectangle(draw_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(255,50,255),1) 
                        print(out[0],out[1]) 
                        print(tmp_dir) 
                        print(tmp_pass) 
                    else: 
                        print("reject duplicate") 
             
            elif not(isEdge) and (out[0]== 'roof seal'): 
                if len(roofseal) == 0: 
                    roofseal.append((x,y)) 
                    #cv2.rectangle(draw_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(100,50,255),1) 
                else: 
                    isDuped = False 
                 
                    for shape in roofseal: 
                        if getDist(x,y,shape[0],shape[1]) < 
(fsize*2): 
                            isDuped = True 
                    if not isDuped: 
                        roofseal.append((x,y)) 
                        #cv2.rectangle(draw_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(100,50,255),1) 
                        print(out[0],out[1]) 
                    else: 
                        print("reject duplicate") 
             
            elif not(isEdge) and (out[0]== 'roof dutch'): 
                if len(insideDutch) == 0: 
                    insideDutch.append((x,y,out[1])) 
                    #cv2.rectangle(draw_img,(x-fsize,y-
fsize),(x+fsize,y+fsize),(100,100,255),1) 
                else: 
                    isDuped = False 
                                             
                    insideDutch.append((x,y,out[1])) 
             
            x = x + half 
            chunkNo+=1 
     
        x = minx 
        y = y + int(half) 
         
    # END of while loop 
    #### EDIT THSI SEGMENT FOR MORE ACCURATE COORDINATES #### 
    distance = fsize*2 
    tmpBlue = [] 
    blueCluster = [] 
     
    for point in insideDutch: 
        #base case 
        if len(tmpBlue) == 0: 
            tmpBlue.append(point) 
            continue 



52 
 

 

        else: 
            tmp_avgCoor = getAvgCoor(tmpBlue) 
            if 
getDist(point[0],point[1],tmp_avgCoor[0],tmp_avgCoor[1]) < distance: 
                tmpBlue.append(point) 
                continue 
            else: 
                if len(blueCluster) == 0: 
                    blueCluster.append(tmpBlue) 
                    tmpBlue = [] 
                    tmpBlue.append(point) 
                    continue 
                else: 
                    #search recorded cluster 
                    added = False 
                    for i in range(len(blueCluster)): 
                        tmp_avgCoor2 = getAvgCoor(blueCluster[i]) 
                        if 
getDist(point[0],point[1],tmp_avgCoor2[0],tmp_avgCoor2[1]) < 
distance: 
                            blueCluster[i].append(point) 
                            added = True 
                            break 
                     
                    #not found, create new cluster     
                    if not added: 
                        blueCluster.append(tmpBlue) 
                        tmpBlue = [] 
                        tmpBlue.append(point) 
                        continue 
                    if added: 
                        continue 
     
    blueCluster.append(tmpBlue) 
    tmp_insideDutch = [] 
    try: 
        for cluster in blueCluster: 
             
            point_x,point_y,typez = cluster[0] 
            tmp_coor_x,tmp_coor_y = getAvgCoor(cluster) 
             
            tmp_insideDutch.append((tmp_coor_x,tmp_coor_y,typez)) 
    except Exception as exc: 
        print(exc) 
    insideDutch = tmp_insideDutch 
     
    ## FIX DONE ## 
     
    #identify dutch from inside 
    dutch = 0 
    taken = [] 
    print(" yeettttt inside dutch",len(insideDutch)) 
    if len(insideDutch) > 0 and checkSingha: 
        for dude in insideDutch: 
            cv2.rectangle(draw_img,(dude[0]-fsize,dude[1]-
fsize),(dude[0]+fsize,dude[1]+fsize),(0,0,0),1) 
            for lass in insideDutch: 
                x1 = dude[0] 
                y1 = dude[1] 
                x2 = lass[0] 
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                y2 = lass[1] 
                 
                if x1 == x2 and y1 == y2: 
                    continue 
                 
                breakCall = 'go' 
                for t in taken: 
                    if (x1 == t[0] and y1 == t[1]): 
                        breakCall = 'change dude' 
                        break 
                    if (x2 == t[0] and y2 == t[1]): 
                        breakCall = 'change lass' 
                        break 
                if breakCall == 'change dude': 
                    break 
                elif breakCall == 'change lass': 
                    continue 
                             
                #Check Vertical 
                if matchInexact(x1,x2,4):  #defualt 4 
                    middleX = x1 
                    middleY = int((y1+y2)/2) 
                    insidePic = img[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                    #cv2.rectangle(draw_img,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(0,255,0),4) 
                    tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                    out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                     
                     
                    if (dude[2] == 4 and lass[2] == 5) or (dude[2] == 
5 and lass[2] == 4): 
                         
                        print("umm",out[0]) 
                        if out[0] == 'jua' or out[0] == "line":  # or 
line added 8 DEC 2020 for more recall 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x1-fsize,y1-
fsize),(x1+fsize,y1+fsize),(100,100,255),1) 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x2-fsize,y2-
fsize),(x2+fsize,y2+fsize),(100,100,255),1) 
                            taken.append(dude) 
                            taken.append(lass) 
                            dutch += 1 
                         
                         
                    elif (dude[2] == 6 and lass[2] == 7) or (dude[2] 
== 7 and lass[2] == 6): 
                         
                        if out[0] == 'jua' or out[0] == "line": # or 
line added 8 DEC 2020 for more recall 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x1-fsize,y1-
fsize),(x1+fsize,y1+fsize),(100,100,255),1) 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x2-fsize,y2-
fsize),(x2+fsize,y2+fsize),(100,100,255),1) 
                            taken.append(dude) 
                            taken.append(lass) 
                            dutch += 1 
                #Check Horizontal 
                if matchInexact(y1,y2,4): #default 4 
                    middleX = int((x1+x2)/2) 
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                    middleY = y1 
                    insidePic = img[middleY-fsize:middleY+fsize, 
middleX-fsize:middleX+fsize] 
                    #cv2.rectangle(draw_img,(middleX-fsize,middleY-
fsize),(middleX+fsize,middleY+fsize),(0,255,0),2) 
                    tmp1,tmp2 = scanline(insidePic) 
                    out = findTakei(tmp1,tmp2) 
                     
                    if (dude[2] == 0 and lass[2] == 1) or (dude[2] == 
1 and lass[2] == 0): 
                        if out[0] == 'jua': 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x1-fsize,y1-
fsize),(x1+fsize,y1+fsize),(100,100,255),1) 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x2-fsize,y2-
fsize),(x2+fsize,y2+fsize),(100,100,255),1) 
                            taken.append(dude) 
                            taken.append(lass) 
                            dutch += 1 
                    elif (dude[2] == 2 and lass[2] == 3) or (dude[2] 
== 3 and lass[2] == 2): 
                        if out[0] == 'jua': 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x1-fsize,y1-
fsize),(x1+fsize,y1+fsize),(100,100,255),1) 
                            cv2.rectangle(draw_img,(x2-fsize,y2-
fsize),(x2+fsize,y2+fsize),(100,100,255),1) 
                            taken.append(dude) 
                            taken.append(lass) 
                            dutch += 1 
                                         
    print(chunkNo) 
    print("inside hip",len(insideCoor))         
    print("inside dutch",dutch) 
    millis2 = int(round(time.time() * 1000)) 
    mill = millis2-millis1 
    print("time used in process :",mill) 
     
    cv2.imwrite("takei_test.jpg",draw_img) 
     
    return insideCoor,roofseal,dutch 
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