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According to the technology development, the photography technology is freely used by 

many kinds of people. Still, the photography in this generation usually takes 2D photos which cannot 

match real 3D visualization of human sight. Moreover, the cost of the device to take 3D photos is 

still too high. We see that if we can simulate 3D camera, Stereo Camera, then we can increase the 

value of the photo with lower cost. Thus, we have developed the mobile application for depth 

map image generation and 3D image reconstruction to solve the problems by using 2D camera and 

depth map algorithm to generate 3D photos without stereo camera and reconstructing 3D photo to 

show the result.  
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บทท่ี1 

บทนำ 

1.1ǰหลักการและเหตุผล 

มนčษยŤมีการĔชšสัญลักษณŤĔนการสืęอความหมายมาđปŨนđวลายาวนานǰตัĚงĒตŠยčคกŠอนประวัติศาสตรŤทีęมี

การĔชšภาพวาดบนผนังถĚำđพืęอบันทึกđหตčการณŤทีęđกิดขึĚนยčคทีęมนčษยŤมีการĔชšตัวอักษรภาพĔนการสืęอความหมาย

đชŠนยčคอียิปตŤēบราณǰตราบจนถึงยčคทีęĔชšภาพถŠายđพืęอสืęอความหมายđพืęอĔหšđขšาĔจĕดšลึกซึĚงมากกวŠาการĔชš

ตัวอักษรǰĒตŠถึงกระนัĚนดšวยขีดจำกัดทางดšานđทคēนēลยีēดยทัęวĕปǰการบันทึกภาพถŠายนัĚนสามารถทำĕดšđพียง

บันทึกภาพสองมิติđทŠานัĚนǰซึęงทำĔหšđกิดความขัดĒยšงกับการรับรĎšดšวยสายตาของมนčษยŤซึę งถĎกออกĒบบĔหšมีการ

มองđหĘนđปŨนลักษณะของสามมิติǰดังนัĚนคčณคŠาǰĒละǰความหมายทีęĕดšจากการมองภาพถŠายēดยทัę วĕปจึงถĎก

ลดทอนลงĒละđกิดความĕมŠđพียงพอตŠอความรĎšสึกของมนčษยŤ 

ĔนปŦจจčบันđทคēนēลยีภาพถŠายĕดšถĎกพัฒนาอยŠางตŠอđนืęองǰทำĔหšกลšองถŠายภาพสามารถถŠายภาพทีęระบč

ความลึก-ตืĚนของพืĚนผิวของวัตถčĕดšǰēดยĔชšคลืęนชนิดตŠางǰėǰĔนการวัดคŠาความลึก[1] ทำĔหšภาพถŠายĔนลักษณะนีĚ

สามารถสืęออารมณŤความรĎšสึกของภาพออกมาĕดšดีมากยิęงขึĚนĒละยังสามารถนำĕปĔชšประēยชนŤĔนดšานอืęนǰėǰđชŠน

อčตสาหกรรมđกมĒละภาพยนตŤ[4] อčตสาหกรรมยานยนตŤ[7]  ēดยมีการđกĘบขšอมĎลภาพĒยกđปŨนสองĕฟลŤคือǰĕฟลŤ

ภาพđชิงพืĚนทีęǰĒละĕฟลŤภาพจับคĎŠความลึกǰĒตŠđทคēนēลยีนีĚยังĕมŠสามารถđขšาถึ งĕดšอยŠางกวšางขวางǰดšวยราคาทีę

คŠอนขšางสĎงกวŠากลšองธรรมดาǰ 

 จากการศึกษาขšอมĎลđกีęยวกับđทคนิคการพัฒนาภาพถŠายđพืęอđพิęมมิติความลึก-ตืĚนĔหšĒกŠรĎปภาพนัĚนǰการ

สรšางทดĒทนภาพสามมิติจากการĔชšภาพจับคĎŠความลึก[14] คือการนำภาพจับคĎŠความลึกของภาพĕมŠวŠาจะđปŨน

ภาพทีęđกิดจากการถŠายดšวยกลšองĒบบพิđศษหรือĕดšจากการวาดขึĚนมาĔหมŠĒลšวนำมาซšอนทับกับภาพตšนฉบับđพืęอ

สรšางđปŨนēมđดลสามมิติǰĒตŠวิธีการĕดšมาของภาพจับคĎŠความลึกนัĚนจำđปŨนตšองĔชšกลšองชนิดพิđศษสังđคราะหŤขึĚนมา

หรือตšองวาดขึĚนมาđองดšวยมือจึงสรšางความลำบากĔหšĒกŠผĎšĔชšđปŨนอยŠางมากǰ จึงđกิดคำถามขึĚนวŠาǰจะđปŨนĕปĕดš

หรือĕมŠทีęจะสรšางภาพจับคĎŠความลึกǰ(depth map) ขึĚนจากภาพตšนฉบับสองมิติēดยĕมŠจำđปŨนตšองĔชšกลšองพิđศษ

หรือวาดขึĚนมาđองดšวยมือ 

 จากความรĎšĔนดšานđทคēนēลยีประมวลภาพĒละคอมพิวđตอรŤวิทัศนŤ[15] ทำĔหšผĎšพัฒนาđลĘงđหĘนวŠามีความ

đปŨนĕปĕดšทีęจะสามารถนำđทคนิคđหลŠานีĚมาĔชšĔนการสรšางภาพจับคĎŠความลึกĕดšǰผĎšพัฒนาจึงคิดพัฒนาĒอปพลิđค

ชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกจากภาพถŠายสองมิติĕดšĒบบอัตēนมัติđพืęอđปŨนการđพิęมคčณคŠาของภาพถŠายสองมิติĔหš

สืęออารมณŤความรĎšสึกĕดšดียิęงขึĚนĒละĕมŠจำđปŨนตšองĔชšตšนทčนทีęสĎงđกินความจำđปŨนǰ 
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1.2ǰวัตถุประสงค ์

 đพืęอสรšางĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒบบอัตēนมัติจากวีดิēอĒละ

นำภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšมานำđสนอĔนรĎปĒบบสามมิติ 

 

1.3ǰขอบเขตของโครงงาน 

1. วัตถčภายĔนวิดีēอจะตšองอยĎŠนิęง 

2. วิดีēอจะตšองถŠายĔนลักษณะมčมตรงĔนĒนวระนาบ 

3. วิดีēอทีęนำđขšามาĔชšĔนĒอปพลิđคชันจะตšองđปŨนวิดีēอทีęถŠายจากตัวĒอปพลิđคชันđทŠานัĚน 

4. ความยาวของวิดีēอประมาณǰ2ǰวินาที 

5. วีดิēอทีęถŠายตšองĕมŠมีความสัęนĕหวĔนĒนวĒกนตัĚง 

6. ภาพถŠายทีęมีวัตถčหลักĔนภาพอยŠางนšอยหนึęงชิĚนĒตŠĕมŠđกินสามชิĚน 

7. ภาพถŠายมีรายละđอียดความลึกตืĚนทีęĕมŠซับซšอนǰ (วัตถčของภาพĒละพืĚนภาพĒยกจากกันอยŠาง

ชัดđจนǰĕมŠมีสŠวนของขอบทีęมากđกินĕปǰหรือǰขอบของวัตถčทีęĕมŠสามารถมองđหĘนĕดšอยŠางชัดđจน) 

8. ความละđอียดของวิดีēออยĎŠทีęประมาณǰ1280ǰx 720ǰพิกđซล 

9. ผลลัพธŤทีęĕดšđปŨนภาพสีǰภาพจับคĎŠความลึกǰ(Depth map) Ēละภาพสามมิติ 

10. ภาพสามมิติทีęĕดšจากĒอปพลิđคชันสามารถมองđอียงĕดšǰ120ǰองศาǰ(60ǰองศาทางดšานขวาĒละǰ60ǰ
องศาทางดšานซšาย) 

 

1.4ǰขั้นตอนการดำเนินงาน 

1. ศึกษาขšอมĎลđกีęยวกับภาพถŠายǰภาพจับคĎŠความลึก 

2. ศึกษางานวิจัยทีęđกีęยวขšองกับภาพจับคĎŠความลึก 

3. ออกĒบบĒละพัฒนาĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกอัตēนมัติ 

4. ทดสอบĒละปรับปรčงประสิทธิภาพของĒอปพลิđคชัน 

5. จัดทำđอกสาร 
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ตารางทีęǰ1.1ǰตารางđวลาการดำđนินงาน     

 

1.5 ประโยชน์ที่ได้รับ 

1.5.1ǰประโยชน์ต่อผู้ใช้งาน 

ǰǰ  1.5.1.1ǰสามารถสรšางภาพจับคĎŠความลึกจากภาพถŠายสองมิติ 

1.5.1.2 สามารถĒสดงภาพสามมิตēิดยĔชšภาพจับคĎŠความลึก 

1.5.1.3 สามารถđพิęมคčณคŠาของภาพถŠายĕดš 
1.5.1.4 ประหยัดคŠาĔชšจŠาย 

1.5.1.5ǰสามารถนำĒอปพลิđคชันĕปประยčกตŤĔชšกับอčตสาหกรรมดšานอืęน ė 

1.5.2 ประโยชน์ต่อผู้พัฒนา 

1.5.2.1 พัฒนาความรĎšความđขšาĔจĔนการออกĒบบĒละพัฒนาซอฟตŤĒวรŤ 
1.5.2.2 พัฒนาทักษะดšานđทคēนēลยีการประมวลภาพ 

1.5.2.3ǰพัฒนาทักษาะการทำงานภายĔตšđวลาทีęจำกดั 

 

ขัน้ตอนการด าเนินงาน 

2562 2563 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. ม.ีค. เม.ย 

1. ศกึษาขอ้มลูเก่ียวกบัภาพถา่ย ภาพ

จบัคู่ความลกึ 

         

2. ศกึษางานวิจยัที่เก่ียวขอ้งกบัภาพจบั

คู่ความลกึ 

         

3. ออกแบบและพฒันาแอปพลิเคชนัสรา้ง

ภาพจบัคู่ความลกึอตัโนมตั ิ

         

4. ทดสอบและปรบัปรุงประสิทธิภาพของ

แอปพลิเคชนั 

         

5. จดัท าเอกสาร          



บทท่ีǰ2 

หลักการและทฤษฎีที่เกีย่วข้อง 

การพัฒนาĒอปพลิđคชันจับคĎŠความลึกอัตēนมัติǰจะกลŠาวถึงขšอมĎลĒละความรĎšพืĚนฐานทีęตšองĔชšĔนการ

พัฒนาēครงการǰĕดšĒกŠǰĒผนภาพจับคĎŠความลึก(depth map)ǰการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยหลักการภาพ

สามมิต(ิstereo image) การđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšาง(SSIM) ǰการกรองขšอมĎลภาพēดยĔชšคŠามัธย

ฐาน(median filtering) ĒละการสรšางทดĒทนภาพสามมิต(ิ3D image reconstruction)  

 

2.1 แผนภาพจับคู่ความลึก ǰ 

ĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰđปŨนการĒสดงคŠาความลึกēดยĔชšภาพระดับสีđทา ǰđมืęอĔชšกฎมือขวาดังĒสดงĔน

รĎปทีęǰ2.1 คŠาความลึกของวัตถč หมายถึงǰĒกนǰ𝑧 ĔนระบบพิกัดสามมิติǰสŠวนĒกนǰ𝑥 đปŨนĒกนĒนวนอน ĒละĒกนǰ

𝑦 đปŨนĒกนĒนวตัĚงǰซึęงēดยทัęวĕปคŠาความลึกจะĔชšการĒสดงคŠานีĚออกมาĔนรĎปĒบบของภาพสองมิติทีęĔชšคŠาดัชนี

Ēทนพิกัดǰሺ𝑥, 𝑦ሻǰĒละĔชšคŠาระดับสีđทาĒทนคŠาความลึกǰตัวอยŠางđชŠนǰถšาĔชšภาพǰ8ǰบิตĔนการĒทนคŠาความลึกǰ
คŠาความลึกจะมีคŠาĔนชŠวงǰ[0-255]ǰēดยĒทนคŠาความลึกของวัตถčทีęอยĎŠĔกลšđปŨนสีออกĕปทางēทนสีขาว(คŠามาก)ǰ

ĒละĒทนคŠาความลึกของวัตถčทีęอยĎŠĕกลđปŨนสีออกĕปทางสีดำ(คŠานšอย)ǰ 

 

 

 

 

 

 

 

(ก)  

รĎปทีęǰ2.1ǰ(ก)ǰมิติĒละทิศทางĔนสามมิติǰ(ข)ǰคŠาสีĒสดงความลึกĔนมิติǰz  

 

(ข) 

Z=255 

Z=0 

x 

y 

z 
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2.2 การสร้างแผนภาพจับคู่ความลึกด้วยภาพสเตอริโอ 

การสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยภาพสđตอริēอหรือภาพสามมิติǰ (stereo image)ǰđปŨนหนึęงĔน

วิธีการทางคอมพิวđตอรŤวิทัศนŤǰđปŨนอัลกอริทึมทีęĔชšอยŠางĒพรŠหลายĔนการหาความลึกของวัตถčĔนภาพǰวิธีการนีĚ

đกิดขึĚนจากการđลียนĒบบระบบการมองđหĘนของมนčษยŤทีęĔชšขšอมĎลจากกลšองǰ2ǰตัวทีęมองวัตถčพรšอมกันĔนมčมมอง

ทีęตŠางกันǰหรือกลšองǰ1ǰตัวǰĒตŠมčมĒละđวลาตŠางกันĒตŠสภาพĒวดลšอมđหมือนกัน(รĎปภาพǰ(ก)ǰĒละǰ(ข))ǰēดยจะĕดš

ขšอมĎลสามมิติทางđรขาคณิตǰวิธีการทำงานของภาพสามมิติǰคือการสรšางสามđหลีęยมดšานđทŠาระหวŠางกลšองǰ2ǰตัว

ĒละวัตถčĒตŠละชิĚนǰĒลšวคำนวณหาระยะทางกระจัดจากกึęงกลางของกลšองĒละวัตถč[16]ǰจากนัĚนอัลกอริทึมจะหา

จčดรŠวมĔนรĎปภาพผŠานการđลืęอนĔนĒนวนอนĒละคำนวณหาความตŠางของวัตถčจากทัĚงสองภาพĒลšวĒสดงออกมา

đปŨนĒฟนถาพจับคĎŠความลึก(รĎปภาพǰ(ค))ǰēดยวัตถčทีęมีความตŠางĔนĒนวĒกนนอนระหวŠางสองภาพมากจะĕดšคŠาĔน

ĒนวĒกนความลึกมากǰหมายความวŠาวัตถčนัĚนมีระยะหŠางกับระยะกระจัดǰ2ǰกลšองนšอยǰĔนทางตรงกันขšามǰวัตถč

ทีęมีความตŠางĔนĒกนĒนวนอนระหวŠางสองภาพนšอยจะĕดšคŠาĔนĒนวĒกนลึกนšอยǰหมายความวŠาǰวัตถčนั Ěนมี

ระยะหŠางกับระยะกระจดัระหวŠางǰ2ǰกลšองมาก [17]ǰดังĒสดงĔนรĎปทีęǰ2.2  

    

 (ก)                                                       (ข) 

 

(ค) 

รĎปทีęǰ2.2ǰ(ก)ǰรĎปภาพจากกลšองทางซšายǰ(ข)ǰรĎปภาพจากกลšองทางขวาǰ(ค)ǰรĎปĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดš 



6 
 

การคำนวณหาคŠาความตŠางระหวŠางรĎปภาพทางซšายĒละรĎปภาพทางขวาđพืęอสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึก

สามารถดĎĕดšดังĒสดงĔนสมการǰ(2.1)   

𝑑𝑖𝑠𝑝𝑎𝑟𝑖𝑡𝑦 =  𝑥 − 𝑥,  = 𝐵𝑓


    (2.1) 

ēดย 

𝑥ǰคือǰพิกđซลตำĒหนŠงของวัตถčĔด ė ĔนรĎปจากกลšองทางซšาย 

𝑥, คือǰพิกđซลตำĒหนŠงของวัตถčĔด ė ĔนรĎปจากกลšองทางขวา 

𝑓 คือǰความยาวēฟกัสของกลšองǰ 

𝐵 คือǰระยะกระจัดระหวŠางกลšองทัĚง2ตัว 

𝑧 คือǰระยะหŠางระหวŠางวัตถčĒละระยะกระจัดระหวŠางǰ2ǰกลšอง 

 

2.3 การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสร้าง 

การđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางǰđปŨนหนึęงĔนวิธีการตรวจสอบความđหมือนระหวŠางภาพ

สองภาพǰการđปรียบđทียบความđหมือนจะĔชšทčกพิกđซลĔนภาพมาคำนวณēดยĕมŠมีการปรับĒตŠงภาพǰก าร

đปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางถĎกพัฒนาĒละดัดĒปรมาจากวิธีดั ĚงđดิมคือǰการหาอัตราสŠวนของ

สัญญาณรบกวนสĎงสčด(PSNR) ĒละการหาคŠาđฉลีęยความผิดพลาดกำลังสอง(MSE) ซึęงทำĕดšđพียงประมาณคŠา

ความคลาดđคลื ęอนสัมบĎรณŤǰĒตŠการđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางจะสนĔจที ęการđป ลี ęยนĒปลง

ēครงสรšางทีęมองđหĘนĕดšĕปพรšอมǰėǰกับความตŠางอืęนǰėǰซึęงรวมĕปถึงการđพิęมตัวกรองĒสงĒละตั วกรองคŠาđปรียบ

ตŠางđขšาĕปđพืęอคมชัดǰēดยขšอมĎลēครงสรšางนัĚนอยĎŠบนพืĚนฐานของการทีęĒตŠละพิกđซลมีการĔชšขšอมĎลรŠวมกัน

ēดยđฉพาะđมืęออยĎŠĔกลšกันǰการคำนวณจะĔชšขšอมĎลของรĎปภาพทัĚงสองรĎปภาพ[18]ǰถšาĔหšǰ𝑥 Ēละǰ𝑦 Ēทนจčดบน

ภาพทัĚงสองภาพĔนตำĒหนŠงđดียวกันǰสามารถดĎการđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางคำนวณจากสมการǰ

(2.2)  

𝑆𝑆𝐼𝑀ሺ𝑥, 𝑦ሻ = ൫2𝜇𝑥𝜇𝑦+𝑐1൯൫2𝜎𝑥𝑦+𝑐2൯
൫𝜇𝑥

2+𝜇𝑦
2+𝑐1൯൫𝜎𝑥

2+𝜎𝑦
2+𝑐2൯

   (2.2) 

ēดย 

𝜇𝑥 คือǰคŠาđฉลีęยของǰ𝑥  

𝜇𝑦 คือǰคŠาđฉลีęยของǰ𝑦  
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𝜎𝑥
2 คือǰคŠาความĒปรปรวนของǰ𝑥  

𝜎𝑦
2 คือǰคŠาความĒปรปรวนของǰ𝑦  

𝜎𝑥𝑦 คือǰคŠาความĒปรปรวนรŠวมของǰ𝑥 Ēละǰ𝑦 

𝑐1  =  ሺ𝑘1𝐿ሻ2, 𝑐2  =  ሺ𝑘2𝐿ሻ2 คือǰตัวĒปรทีęมีĕวšđพืęอทำĔหšđสถียรđมืęอตัวหารมีคŠานšอย 

𝐿 คือǰความสามารถĔนการĒสดงรายละđอียดของภาพตัĚงĒตŠดำĕปจนถึงขาวǰ 

ĔนทีęนีĚกำหนดĔหšǰ𝑘1  =  0.01 และ 𝑘2  = 0.03   

การđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางมีพืĚนฐานจากมาตรวัดǰ3ǰĒบบหลักė ĕดšĒกŠǰการดĎคŠากรองĒสง(l)ǰ

การดĎคŠากรองคŠาđปรียบตŠาง(c) การดĎคŠาēครงสรšาง(s)ǰสามารถđขียนĒยกĔนĒตŠละสŠวนĕดšดังสมการǰ(2.3) 

𝑙ሺ𝑥, 𝑦ሻ =
൫2𝜇𝑥𝜇𝑦 + 𝑐1൯

൫𝜇𝑥
2 + 𝜇𝑦

2 + 𝑐1൯
 

𝑐ሺ𝑥, 𝑦ሻ = ൫2𝜎𝑥𝜎𝑦+𝑐2൯
൫𝜎𝑥

2+𝜎𝑦
2+𝑐2൯

    (2.3) 

𝑠ሺ𝑥, 𝑦ሻ =
൫𝜎𝑥𝑦 + 𝑐3൯

൫𝜎𝑥𝜎𝑦 + 𝑐3൯
 

đมืęอǰ𝑐3  =  𝑐2/2 

 

การđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางมีคŠานĚำหนักđปŨนǰ𝛼, 𝛽, 𝛾ǰēดยจะมีคŠาđทŠากับǰ1ǰđปŨนคŠาตัĚงตšนĒละ

สามารถปรับđปลีęยนĕดšตามความตšองการของผĎšĔชšดังสมการǰ(2.4) 

𝑆𝑆𝐼𝑀ሺ𝑥, 𝑦ሻ = ൣ𝑙ሺ𝑥, 𝑦ሻ𝛼 · 𝑐ሺ𝑥, 𝑦ሻ𝛽 · 𝑠ሺ𝑥, 𝑦ሻ𝛾൧   (2.4) 

 

2.4 ตัวกรองมัธยฐานǰ 

ตัวกรองมัธยฐานđปŨนตัวกรองพืĚนทีęĒบบĕมŠđปŨนđชิงđสšนǰ(nonlinear spatial filter) ทีęนิยมĔชšđพืęอลบ

หรือลดสัญญาณรบกวนǰđพราะตัวกรองชนิดนี ĚจะĕมŠลบขอบของวัตถčĔนภาพđวลาที ęลบสิęงรบกวนออกĕปǰ

หลักการของตัวกรองมัธยฐานคือการĔชšคŠาความđขšมของพิกđซลรอบ ė พิกđซลทีęกำลังพิจารณามาđรียงลำดับǰ

จากนัĚนจะนำคŠาทีęอยĎŠตำĒหนŠงตรงกลางĕปĒทนทีęคŠาความđขšมของพิกđซลทีęกำลังพิจารณา[19]ǰรĎปทีęǰ2.3 Ēสดง

ตัวอยŠางการĔชšตัวกรองมัธยฐานขนาดǰ3x3ǰกับบริđวณของภาพǰđมืęอĔหšǰรĎปภาพǰ(ก)ǰđปŨนการĒดสงคŠาĔนĒตŠละ
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พิกđซลดัĚงđดิมǰรĎปภาพǰ(ข)ǰđปŨนสามการทีęĕดšจากการĔชšตัวกรองมัธยฐานกับรĎปภาพǰ(ก)ǰĒละĒสดงการđปลีęยนคŠา

ĔนพิกđซลดังรĎปภาพǰ(ค) 

 

5 7 6 

6 1 5 

5 6 7 

 

       (ก)                               (ข)           (ค) 

  รĎปทีęǰ2.3ǰ(ก)ǰภาพĒสดงคŠาĔนĒตŠละพิกđซลǰ(ข)ǰการĔชšตัวกรองมัธยฐานกับพิกัดǰሺ𝑥, 𝑦ሻǰĔนรĎปǰ(ก)ǰĒละǰ(ค)ǰ

ภาพหลังการกรอง 

 

2.5 การแปลงภาพสีเปŨนภาพระดับสีเทา 

 ĔนการĒปลงภาพสีđปŨนภาพระดับสีđทานัĚนมีหลักการคือการนำคŠาความđขšมสีǰ( Intensity) ของคŠาสีǰ

ĒดงǰđขียวǰĒละǰนĚำđงินǰมารวมกันǰēดยมีคŠานĚำหนักตŠางกันǰวิธีĔนการกำหนดนĚำหนักของĒตŠละสีđกิดจากการทีęสี

ĒตŠละสีมีความยาวคลืęนทีęตŠางกัน[20]ǰสามารถหาคŠาสีĔนภาพระดับสีđทาตามสัดสŠวนดังสมการǰ (2.5) ถšาĔหšǰ𝑥 

Ēละǰ𝑦 ĒทนตำĒหนŠงบนภาพ 

𝐺𝑟𝑎𝑦ሺ𝑥, 𝑦ሻ = ሾ𝑅ሺ𝑥, 𝑦ሻ · 0.299 + 𝐺ሺx, yሻ · 0.0587 + 𝐵ሺ𝑥, 𝑦ሻ · 0.114ሿ  (2.5) 

ēดย 

 𝐺𝑟𝑎𝑦 คือǰคŠาความđขšมของภาพระดับสีđทา 

𝑅ǰคือǰคŠาความđขšมของสีĒดง  

𝐺ǰคือǰคŠาความđขšมของสีđขียว 

𝐵ǰคือǰคŠาความđขšมของสีนĚำđงิน 

 

 

 

5 7 6 

6 6 5 

5 6 7 

𝑓ሺ𝑥, 𝑦ሻ = Med(1,5,5,5,6,6,6,7,7)=6 
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2.6 การสร้างทดแทนภาพสามมิติ  

การสรšางทดĒทนภาพสามมิติ đปŨนขัĚนตอนĔนการสรšางรĎปรŠางĒละพืĚนผิวĔหšĒกŠวัตถčǰĔนความđปŨนจริง

ĒลšวมีวิธีสรšางทดĒทนหลายวิธีǰđชŠนǰการĔชšภาพหลายǰėǰภาพĔนการสรšางทดĒทนĒละđติมđตĘมขšอมĎลของวัตถčĔน

มčมมองตŠางǰėǰหรือǰการĔชšขšอมĎลของอัลตราซาวนŤđพืęอสรšางรĎปรŠางของวัตถčจากการสะทšอนกลับǰĔนทีęนี Ěจะ

กลŠาวถึงการสรšางēดยĔชšขšอมĎลภาพǰ2ǰภาพǰซึęงหลักการนีĚĔชšการđลียนĒบบประสาทการมองđหĘนของมนčษยŤǰēดย

Ĕชšกลšองǰ2ǰตัวทีęถŠายĔนมčมมองทีęตŠางกันđพืęอหาคŠาความลึกของภาพđพืęอสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰหรือทีę

đรียกวŠาภาพสđตอริēอนัęนđอง[21]ǰĔนการสรšางทดĒทนภาพสามมิติสามารถทำĕดšหลายรĎปĒบบǰēดยวิธีทีęงŠายĒละ

đปŨนทีęนิยมทีęสčดสำหรับการนำĕปĔชšงานตŠอǰคือǰการĔสŠคŠาความลึกđขšาĕปทีęĒตŠละจčดของรĎปภาพđดิมทีęมีอยĎŠ

(รĎปภาพǰ(ก)ǰĒละǰ(ข))ǰēดยการสรšางทดĒทนĔนลักษณะนีĚหลังจากทีęĕดšความลึกของĒตŠละพิกđซลĔนภาพมาĒลšวǰ

จะĔชšการđพิęมมิติđขšาĕปĔนภาพสองมิติดัĚงđดิมđพืęอĒสดงความตืĚนลึกของพิกđซลนัĚนǰēดยวิธีนีĚจะมีปŦญหาคือĔนสŠวน

ทีęภาพĕมŠมีขšอมĎลǰรĎปภาพจะĒหวŠงหายĕปđพราะĕมŠมีขšอมĎลลามมิติĔนจčดนัĚนėǰจึงมีการđชืęอมตŠอจčดสรšางđปŨน

ระนาบđพืęอปกปŗดสŠวนทีęĕมŠมีขšอมĎลđอาĕวšĒลšวสรšางđปŨนēมđดล(รĎปภาพǰ(ค))ǰดังĒสดงĔนรĎปทีęǰ2.4ǰ 

    

                       (ก)                                                             (ข) 

 

(ค) 

รĎปทีęǰ2.4 (ก) รĎปภาพดัĚงđดิมǰ(ข) ĒผนภาพจับคĎŠความลึกของรĎปทีęǰ(ก)ǰ(ค) ēมđดลสามมติิทีęĕดšจากรĎปǰ(ก)ǰĒละǰ(ข) 
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2.7 การอินเพนท์ǰ 

การอินđพนทŤ(Inpainting) คือขัĚนตอนของการบĎรณะภาพĔนพืĚนทีęทีęกำหนดǰēดยĔชšขšอมĎลจากพิกđซลทีę

ลšอมรอบǰēดยทัęวĕปĒลšวฟŦงกŤชันนีĚĔชšĔนการลบจčดǰĒละđสšนทีęĕมŠตšองการออกจากพืĚนภาพǰฟŦงกŤชันนีĚมีประēยชนŤ

มากกับภาพทีęมีรอยขีดทีęขอบǰหรือรอยนĚำหมึกบนภาพǰวิธีการทำงานของฟŦงกŤชันคือการดึงขšอมĎลทีęđสียหาย

ออกมาจากรĎปภาพตšนฉบับ(รĎปภาพǰ(ก)ǰĒละǰ(ข))ǰĒลšวĒทนทีęสŠวนทีęถĎกทำลายดšวยพิกđซลทีęลักษณะคลšายกัน

จากพิกđซลรอบขšางĒลวจึงทำĔหšกลมกลืนĕปกับรอบขšาง(รĎปภาพǰ(ค))[22]ǰดังรĎปทีęǰ2.5ǰ 

 

     
ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ(ก)   ǰǰǰǰ(ข)    (ค) 

 

  รĎปทีęǰ2.5 (ก) ĒผนภาพจับคĎŠความลึกตšนฉบับǰ(ข)ǰสŠวนทีęขาดหายของĒผนภาพจับคĎŠความลึกจากภาพǰ(ก)ǰĒละ 

(ค)ǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęผŠานการปรับปรčงēดยการอินđพนทŤ 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทท่ี 3  

การออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชัน 

 

3.1 หลักการǰแนวคิดǰวิธีการǰและเทคนิคที่ใช้ในการออกแบบแอปพลิเคชัน 

 ĒอปพลิđคชันนีĚถĎกพัฒนาขึĚนมาđพืęอĔหšผĎšĔชšสามารถสรšางภาพจับคĎŠความลึกจากภาพสองมิติĕดšตัĚงĒตŠการ

ถŠายภาพĕปจนสรšางภาพจับคĎŠความลึกĔหšอัตēนมัติǰการทำงานหลักของĒอปพลิđคชันǰĕดšĒกŠǰการĔชšกลšองถŠาย

วีดิēอǰการมองภาพ3มิติǰการสรšางĒละบันทึกภาพจับคĎŠความลึกđพืęอĔหšสามารถนำĕปĔชšงานĕดš 

 ĔนการออกĒบบĒอปพลิđคชันนีĚǰđนšนฟŦงกŤชันการทำงานĒละการสŠงถŠายขšอมĎลđปŨนหลักǰทางผĎšพัฒนาĔชš

การออกĒบบĒอปพลิđคชันĒบบการออกĒบบđชิงฟŦงกŤชันǰ (function oriented design) ĒละĔชšการออกĒบบ

ระบบĒบบĒอจĕจลŤǰ(agile) 

 

3.2 การออกแบบโครงสร้างหรือสถาปŦตยกรรมของแอปพลิเคชัน 

 ĒอปพลิđคชันนีĚจะมีการทำงานǰ2ǰสŠวนหลักǰคือǰสŠวนทีęมีการทำงานĒละĔชšทรัพยากรบนมือถือǰĕดšĒกŠǰ

การđรยีกĔชšกลšองđพืęอบันทึกภาพวิดีēอǰการĒสดงผลสามมิติทีęĕดšจากการสรšางทดĒทนภาพสามมิติǰĒละสŠวนทีę

ทำงานĒละĔชšทรัพยากรภายนอกđพืęอจัดการคำนวณขšอมĎลĒละĒปลงผลภาพǰĕดšĒกŠǰการตัดĒละคัดđลือกภาพ

จากคลิปวิดีēอǰการตรวจหาความลึกของวัตถčĒละสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละการสรšางทดĒทนภาพสาม

มิติǰดังĒสดงĔนรĎปทีęǰ3.1 
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ǰǰǰǰรĎปทีęǰ3.1ǰĒผนภาพสถาปŦตยากรรมของĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับการสรšางภาพจับคĎŠความ

ลึกĒละการบĎรณะภาพสามมิติ 

 

 

 

server 

Application 
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3.3 แผนภาพอธิบายการทำงานของซอฟต์แวร์ที่ออกแบบ  

3.3.1 แผนภาพปริบท 

 

ǰǰǰรĎปทีęǰ3.2ǰĒผนภาพปริบทǰ(Context Diagram) ของĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพ

สามมิต ิ

รĎปทีęǰ3.2ǰĒสดงĒผนภาพปริบท(Context Diagram) ของĒอปพลิđคชันǰทีęĒสดงถึงขšอมĎลทีęผĎšĔชšนำđขšาสĎŠ

ĒอปพลิđคชันǰĒละผลลัพธŤจากĒอปพลิđคชันทีęจะสŠงกลับสĎŠผĎšĔชšĔนการทำงานǰดังนีĚǰ 

ǰǰǰǰǰǰ1.ǰผĎ šĔชšทำการถŠายรĎปวิดีēอดšวยĒอปพลิđคชันǰĒละĒอปพลิđคชันจะสŠงสัญญาณกลับมาđมื ęอđสรĘจสิĚน

กระบวนการทำงานǰ 

ǰǰǰǰǰǰ2.ǰผĎšĔชšđลือกภาพทีęถĎกสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกĒลšวǰจากนัĚนĒอปพลิđคชันจะสŠงขšอมĎลภาพĒละĒผนภาพ

จับคĎŠความลึกทีęคĎŠกันกลับสĎŠผĎšĔชš 

ǰǰǰǰǰǰ3.ǰผĎšĔชšđลือกดĎภาพĒบบสามมิติหลังจากđลือกภาพทีęถĎกสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกĒลšวǰจากนัĚนĒอปพลิđค

ชันจะĒสดงภาพทีęđลือกĔนระบบภาพสามมิติ 
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3.3.2 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ0 

 

รĎปทีęǰ3.3 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีęǰ0 

 รĎปทีęǰ3.3ǰĒผนภาพกระĒสขšอมĎลǰ(dataflow) ĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับ

คĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีęǰ0ǰซึęงมีภาพรวมการทำงานของระบบตามลำดับดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ1.ǰผĎšĔชšกดถŠายวิดีēอจากĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ2.ǰĒอปพลิđคชันรับวิดีēอđขšามาǰตัดĒละđลือกภาพจากđฟรมของวิดีēอ 

ǰǰǰǰǰǰ3.ǰĒอปพลิđคชันสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกสำหรับĒตŠละđฟรมภาพทีęđขšาคĎŠกันǰĒละบันทึกđอาĕวš 
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ǰǰǰǰǰǰ4.ǰĒอปพลิđคชันสรšางēมđดลสามมิติĒละบันทึกđอาĕวšพรšอมกับสŠงสัญญาณบอกผĎšĔชšวŠาทำงานđสรĘจĒลšว 

ǰǰǰǰǰǰ5.ǰผĎšĔชšกดดĎภาพĒละĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละ/หรือǰกดดĎรĎปภาพสามมิติǰ(ทำหรือĕมŠทำกĘĕดš)ǰĒอปพลิđค

ชันจะดึงรĎปภาพǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละ/หรือǰēมđดลสามมิติมาĒสดงผลǰ(ทำหรือĕมŠทำกĘĕดš) 

 

3.3.3 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ1: เลือกเฟรมǰ 

 

ǰǰรĎปทีęǰ3.4 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีęǰ1ǰ

đลือกรĎปภาพจากคลิปวิดีēอ 

 รĎปทีęǰ3.4ǰĒสดงĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰ

ระดับทีęǰ1ǰđปŨนการđลือกรĎปภาพจากคลิปวิดีēอǰซึęงĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนสŠวนการตัดĒละđลือกรĎปภาพจาก

คลิปวิดีēอǰēดยĒจงรายละđอียดĒตŠละกระบวนการตามตารางทีęǰ3.1-3.3ǰดังตŠอĕปนีĚ 
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ตารางทีęǰ3.1ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.1ǰตัดคลิปวิดีēอđปŨนภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.1 

Process name Slice picture 

Description ตัดรĎปจากคลิปวิดีēอ 

Input ĕฟลŤคลิปวิดีēอ 

Output รĎปภาพพืĚนสีประมาณǰ20ǰ 

Comment รĎปภาพทีęตัดมาจะมีจำนวนมากทีęสčดทีęǰ20ǰรĎปĒตŠ

สามารถทีęจะนšอยกวŠาǰ20ǰรĎปขึĚนอยĎŠกับความยาว

วิดีēอǰกระบวนการนีĚǰđปŨนการทำงานēดยĔชšĕลบรารีę

ของǰOpenCV 

 

ตารางทีęǰ3.2ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2ǰđปรียบđทียบรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2 

Process name Compare pictures 

Description đปรียบđทียบความđหมือนกันของรĎปภาพ 

Input รĎปภาพพืĚนสีประมาณǰ20ǰรĎป 

Output đปอรŤđซĘนความđหมือนของรĎปภาพประมาณǰ20รĎปǰ/ǰ

รĎปภาพพืĚนสีประมาณǰ20ǰรĎป 

Comment อธิบายรายละđอียดđพิęมđติมทีęǰ3.3.6 
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ตารางทีęǰ3.3ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.3ǰđลือกรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.3 

Process name Choose picture 

Description đลือกคĎŠรĎปภาพทีęมีคŠาความđหมือนมากทีęสčด 

Input đปอรŤđซĘนความđหมือนของรĎปภาพประมาณǰ20รĎปǰ/ǰ

รĎปภาพพืĚนสีประมาณǰ20ǰรĎป 

Output รĎปภาพทางซšายĒละรĎปภาพทางขวาǰ/ǰรĎปทางซšาย 

Comment รĎปภาพทัĚง2รĎปภาพจะđปŨนรĎปภาพทีęมีความđหมือน

ทีęสčดจากทัĚงหมดประมาณǰ20 รĎปēดยรĎปทีęĕดšจะ

ĒบŠงđปŨนรĎปทางซšายǰĒละǰรĎปทางขวา 

 

3.3.4 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ1: สร้างภาพแผนภาพจับคู่ความลึกǰ 

 

ǰǰรĎปทีęǰ3.5 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีę ǰ1ǰ

สรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

ǰ รĎปทีęǰ3.5ǰĒสดงĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰ

ระดับทีęǰ1ǰสำหรับสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰทีęĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนสŠวนการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความ

ลึกǰēดยĒจงรายละđอียดĒตŠละกระบวนการตามตารางทีęǰ3.4-3.6ǰดังตŠอĕปนีĚ 
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ตารางทีęǰ3.4ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ3.1ǰĔชšตัวกรองมัธยฐาน 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.1 

Process name Apply median Filter 

Description đกลีęยรĎปภาพทัĚงǰ2ǰรĎปดšวยตัวกรองมัธยฐาน 

Input รĎปภาพทางซšายĒละรĎปภาพทางขวา 

Output รĎปภาพทางซšายĒละรĎปภาพทางขวา 

Comment ลบสิęงรบกวนของรĎปทีęđกิดจากการถŠายรĎปออก 

ตัวกรองมีขนาดǰ5*5 

 

ตารางทีęǰ3.5ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ3.2ǰสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยภาพสđตอริēอ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.2 

Process name Apply Stereo matching 

Description ĔชšการทำสđตอริēอĒมทชิęงđพืęอสรšางĒผนภาพจับ

คĎŠความลึก 

Input รĎปภาพทางซšายĒละรĎปภาพทางขวา 

Output ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Comment กระบวนการนีĚǰđปŨนการทำงานēดยĔชšĕลบรารีęของǰ

OpenCV 
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ตารางทีęǰ3.6ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ3.3ǰปรับปรčงĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3 

Process name Depth map restoration 

Description ปรับปรčงคčณภาพĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Input ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Output ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Comment อธิบายรายละđอียดđพิęมđติมทีęǰ3.3.7 

 

3.3.5 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ1: สร้างภาพสามมิติǰ 

 

ǰǰรĎปทีęǰ3.6 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีęǰ1ǰ

สรšางภาพสามมิต ิ

 รĎปทีęǰ3.6.ĒสดงĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰ

ระดับทีęǰ1ǰสำหรับสรšางภาพสามมิติǰที ęĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนสŠวนการสรšางภาพสามมิติǰēดยĒจง

รายละđอียดĒตŠละกระบวนการตามตารางทีęǰ3.7-3.8ǰดังตŠอĕปนีĚ 
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ตารางทีęǰ3.7ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ4.1ǰสรšางจčด 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 4.1 

Process name Make points 

Description นำรĎปภาพĒละĒผนภาพจับคĎŠความลึกĕปสรšางลิสของ

ĒตŠละจčด 

Input รĎปภาพĒละĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Output ลิสของĒตŠละจčดĔนĒตŠละพิกđซลĔนรĎปภาพ 

Comment ลิซđกĘบขšอมĎลǰตำĒหนŠงĔนĒกนǰx ตำĒหนŠงĔนĒกนǰy 

ตำĒหนŠงĔนĒกนǰz ĒละคŠาสี  

 

ตารางทีęǰ3.8ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ4.2ǰสรšางรĎปภาพสามมิติ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 4.2 

Process name Create 3D 

Description นำลิสของĒตŠละพิกđซลมาสรšางđปŨนĕฟลŤสามมิติ 

Input ลิสของĒตŠละจčดĔนĒตŠละพิกđซลĔนรĎปภาพ 

Output ĕฟลŤǰēมđดลสามมิติ / สัญญาณǰบอกวŠาทำงานđสรĘจ

Ēลšว 

Comment ĕฟลŤēมđดลสามมิติĔชšǰนามสกčลǰobj Ēละǰmtl ēดย

ĕฟลŤǰobj đปŨนĕฟลŤēมđดลǰĒละđǰĕฟลŤǰmtl đปŨนĕฟลŤ

พืĚนผิวของēมđดล 
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3.3.6 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ2: เปรียบเทียบภาพǰ 

 

ǰǰรĎปทีęǰ3.7 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับทีęǰ2ǰ

đปรียบđทียบความđหมือนกันของภาพ 

รĎปทีęǰ3.7ǰĒสดงĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰ

ระดับทีęǰ2ǰสำหรับđปรียบđทียบความđหมือนกันของภาพǰทีęĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนสŠวนการđปรียบđทียบ

ความđหมือนกันของภาพǰēดยĒจงรายละđอียดĒตŠละกระบวนการตามตารางทีęǰ3.9-3.14ǰดังตŠอĕปนีĚ 

 

ตารางทีęǰ3.9ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.1ǰđปลีęยนรĎปđปŨนรĎปพืĚนสีđทา 

 

 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.1 

Process name Change to gray scale 

Description ĒปลงรĎปทัĚงหมดđปŨนภาพพืĚนสีđทา 

Input รĎปภาพพืĚนสีประมาณǰ20ǰรĎป 

Output รĎปภาพพืĚนสีđทาประมาณǰ20ǰรĎป 

Comment   
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ตารางทีęǰ3.10ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.2ǰđลือกคĎŠรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.2 

Process name Select Duo frame 

Description đลือกรĎปภาพǰ2ǰรĎปภาพจากรĎปภาพทัĚงǰ20ǰรĎปǰ 

Input รĎปภาพพืĚนสีđทาประมาณǰ20ǰรĎป 

Output รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Comment ทčกครัĚงหลังจากทำการđปรียบđทียบǰ(2.6)ǰจะกลับมา

đลือกรĎปถัดĕปจนกวŠาจะครบทčกรĎปǰēดยĔชšđปŨนรĎป

ทางซšายǰĒละǰรĎปทางขวา 

 

ตารางทีęǰ3.11ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.3ǰขยับรĎปขวา 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.3 

Process name Shift right picture 

Description đลืęอนรĎปภาพทีęถĎกđลือกđปŨนทางขวา 

Input รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Output รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Comment đลืęอนรĎปทางขวาĕปทีęดšานขวาอีกǰ48ǰพิกđซลǰđพืęอĔหš

สิęงของหลักĔนรĎปทัĚงสองđทŠากัน 
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ตารางทีęǰ3.12ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.4ǰตัดรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.4 

Process name Crop pictures 

Description ตัดทางซšายของรĎปทัĚงǰ2ǰออก 

Input รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Output รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Comment ตัดทางซšายของทัĚงสองรĎปออกǰ48ǰพิกđซล đพืęอลบ

สŠวนทีęđปŨนสีดำทีęđกิดจากการđลืęอนออก 

 

ตารางทีęǰ3.13ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.5ǰลดขนาดรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.5 

Process name Reduce picturesǰsize 

Description ลดขนาดของรĎปลง 

Input รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Output รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Comment ลดขนาดของรĎปลงđหลือǰ50% đพืęอลดปริมาณงาน

ของระบบ  
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ตารางทีęǰ3.14ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ2.2.6ǰđปรียบđทียบรĎปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.6 

Process name Compare 2 pictures 

Description đปรียบđทียบความđหมือนของรĎปภาพ 

Input รĎปภาพพืĚนสีđทาǰ2ǰรĎป 

Output đปอรŤđซĘนความđหมือนของรĎปภาพǰ 

Comment ยšอนกลับĕปǰđลือกรĎปภาพǰ2ǰรĎปภาพ(2.2.2)ǰĒละ

ทำซĚำจนครบทčกภาพĒลšวจึงสŠงđปอรŤđซĘนความ

đหมือนĕปทีęǰđลือกรĎปภาพ(2.3) 

กระบวนการนีĚǰđปŨนการทำงานēดยĔชšĕลบรารีęของǰ

openCV 

 

 

3.3.7 แผนภาพกระแสข้อมูลǰระดับǰ2: ทำให้แผนภาพจับคู่ความลึก  

 

รĎปทีęǰ3.8 ĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰระดับ

ทีęǰ2ǰปรับปรčงคčณภาพĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

รĎปทีęǰ3.8ǰĒสดงĒผนภาพกระĒสขšอมĎลĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสามมิติǰ

ระดับทีęǰ2ǰđพืęอปรับปรčงคčณภาพĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰทีęĒสดงการĕหลของขšอมĎลĔนสŠวนปรับปรčงคčณภาพ

ĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰēดยĒจงรายละđอียดĒตŠละกระบวนการตามตารางทีęǰ3.15-3.16ǰดังตŠอĕปนีĚ  
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ตารางทีęǰ3.15ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ3.3.1ǰđกลีęยภาพดšวยตัวกรองมัธยฐาน 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3.1 

Process name Apply median Filter 

Description đกลีęยĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยตัวกรองมัธยฐาน 

Input ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Output ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Comment ลบสิęงรบกวนของรĎปทีęđกิดจากความĒปรปรวนของ

อัลกอริทึมǰตัวกรองมีขนาดǰ7*7 

 

ตารางทีęǰ3.16ǰรายละđอียดการทำงานของกระบวนการทีęǰ3.3.2 ปŗดรĎĔนรĎป 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3.2 

Process name Apply Inpaint 

Description ปŗดรĎสีดำĔนรĎป 

Input ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Output ĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

Comment กลบรŠองรอยสีดำĔนĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęđกิดจาก

การทีęĕมŠมีขšอมĎลสามมิติĔนสŠวนทีęđขšาĕมŠถึง 

กระบวนการนีĚǰđปŨนการทำงานēดยĔชšĕลบรารีęของǰ

OpenCV 
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3.4ǰการออกแบบโครงสร้างส่วนต่อประสานผู้ใช้ 
 

 
 

ǰǰรĎปทีęǰ3.9 ĒผนภาพēครงสรšางสŠวนตŠอประสานผĎšĔชšĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละบĎรณะภาพสาม

มิติǰ 

 รĎปทีęǰ3.9ǰĒสดงĒผนภาพēครงสรšางสŠวนตŠอประสานผĎšĔชšĔนĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละ

บĎรณะภาพสามมิติǰทีęĒสดงการđชืęอมตŠอสŠวนตŠอประสานผĎšĔชšĔนĒตŠละหนšาǰĕดšĒกŠ 

ǰǰǰǰǰǰ1.ǰหนšาจอđมนĎหลักǰสามารถđขšาถึงหนšาǰหนšาจอถŠายภาพǰĒละǰหนšาจอĒกลđลอรี 

      2. หนšาจอถŠายภาพ สามารถđขšาถึงหนšาǰหนšาจอđมนĎหลัก 

ǰǰǰǰǰǰ3.ǰหนšาจอĒกลđลอรีǰสามารถđขšาถึงหนšาǰหนšาจอđมนĎหลักǰĒละǰหนšาจอรายละđอียด 

ǰǰǰǰǰǰ4.ǰหนšาจอรายละđอียดǰสามารถđขšาถึงหนšาǰหนšาจอĒกลđลอรีǰĒละǰหนšาจอĒสดงผลภาพสามมิติ 

ǰǰǰǰǰǰ5.ǰหนšาจอĒสดงผลภาพสามมิติǰสามารถđขšาถึงหนšาǰหนšาจอรายละđอียด 
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3.5ǰการออกแบบส่วนต่อประสานผู้ใช้ 

3.5.1. หนšาจอđมนĎหลัก 

 

รĎปทีęǰ3.10ǰรĎปĒสดงหนšาจอหลัก 

 รĎปทีęǰ3.10ǰĒสดงหนšาจอđมนĎหลักǰđปŨนหนšาจอĒรกทีęผĎšĔชšจะพบđมืęอđปŗดĔชšงานĒอปพลิđคชันǰēดยมี

สŠวนประกอบǰดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.1.1.ǰสŠวนหัวǰของĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.1.2.ǰปčśมสำหรับđขšาสĎŠหนšาจอถŠายภาพ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.1.3.ǰปčśมสำหรับđขšาสĎŠหนšาจอĒกลđลอรี 

 

 

 

 



28 
 

3.5.2.ǰหนšาจอถŠายภาพ 

 

รĎปทีęǰ3.11ǰรĎปĒสดงหนšาจอถŠายภาพ 

รĎปǰ3.11ǰĒสดงหนšาจอถŠายภาพǰđปŨนหนšาจอทีęผĎšĔชšดำđนินการถŠายวีดิēอสำหรับการนำĕปสรšางĒผนภาพ

จับคĎŠความลึกǰēดยมีสŠวนประกอบǰดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.2.1.ǰสŠวนหัวของĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.2.2.ǰสŠวนĒสดงผลภาพ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.2.3.ǰปčśมถŠายวีดิēอ 
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3.5.3.ǰหนšาจอĒกลđลอรี 

 

รĎปทีęǰ3.12ǰรĎปĒสดงหนšาจอĒกลđลอรี 

รĎปทีęǰ3.12ǰหนšาจอĒกลđลอรีęǰđปŨนหนšาจอทีęĔชšĒสดงวิดิēอทีęถŠายจากหนšาจอถŠายภาพēดยผĎšĔชšสามารถ

đลือกวิดิēอจากรายการđพืęอĒสดงรายละđอียดđพิęมđติมĔนหนšาจอĒสดงรายละđอียดǰēดยมีสŠวนประกอบǰดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.3.1.ǰสŠวนหัวของĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.3.2.ǰชืęอหนšาจอ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.3.3.ǰรายการของวิดิēอ 
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3.5.4.ǰหนšาจอรายละđอียด 

 

รĎปทีęǰ3.13ǰรĎปĒสดงหนšาจอรายละđอียด 

รĎปทีęǰ3.13ǰหนšาจอรายละđอียดĒสดงภาพจากวีดิēอĒละภาพจับคĎŠความลึกทีęสรšางĕดšจากĒอปพลิđคชันǰ

ēดยมีสŠวนประกอบǰดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.4.1.ǰสŠวนหัวของĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.4.2.ǰภาพจากวิดิēอตšนฉบับ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.4.3.ǰภาพจับคĎŠความลึก 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.4.4.ǰปčśมสำหรับสŠงออกภาพจับคĎŠความลึก 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.4.5.ǰปčśมสำหรับĒสดงผลภาพสามมิติ 
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3.5.5.ǰหนšาจอĒสดงผลภาพสามมิติǰ 

 

รĎปทีęǰ3.14ǰรĎปĒสดงหนšาจอĒสดงผลภาพสามมิติ 

รĎปทีęǰ3.14ǰหนšาจอรายละđอียดĒสดงผลภาพสามมิติĔชšสำหรับĒสดงภาพทีęจับคĎŠกับภาพจับคĎŠความลึก

ĔนรĎปĒบบสามมิติǰēดยมีสŠวนประกอบǰดังนีĚ 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.5.1.ǰสŠวนหัวของĒอปพลิđคชัน 

ǰǰǰǰǰǰ3.5.5.2.ǰสŠวนĒสดงผลภาพสามมิติ 

 

 

 

 

 

 



บทท่ีǰ4  

ผลการทำงานของแอปพลิเคชัน 

สำหรับการพัฒนาĒอปพลิđคชันĔนēครงงานนีĚǰสามารถĒบŠงสŠวนการทำงานหลักของĒอปพลิđคชันĕดš

đปŨนǰ2ǰสŠวนǰคือǰสŠวนสำหรับการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละǰสŠวนสำหรับĒสดงผลǰซึęงบทนีĚจะทำการ

ĒสดงผลลัพธŤĔนสŠวนตŠางǰėǰของĒอปพลิđคชันĒละคčณภาพของผลลัพธŤทีęĕดšจากการĔชšงานĒอปพลิđคชัน  

 

4.1ǰส่วนสำหรับการสร้างแผนภาพจับคู่ความลึก 

 การรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากĒอปพลิđคชันมีสŠวนĔนการทำĒบŠงđปŨนสŠวนǰėǰĕดšĒกŠǰการตัดĒละ

đลือกđฟรมของภาพǰการจับคĎŠĒละđปรียบđทียบภาพทีęĕดšจากการđลือกđฟรมภาพǰการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความ

ลึกดšวยภาพสđตอริēอǰการปรับปรčงĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละการสรšางĕฟลŤสามมิติ 

 4.1.1ǰการตัดĒละđลือกđฟรมของภาพǰ 

đฟรมทีęĕดšจากการตัดēดยĔชšĕลบรารีęǰOpenCV ตัดจากĒตŠละđฟรมĔนวิดีēอĕดšภาพออกมาประมาณǰ20ǰ

ภาพǰēดยđฉลีęยจากทัĚงคลิปวิดีēอǰดังรĎปǰ4.1 

 

รĎปทีęǰ4.1ǰรĎปทีęĕดšจากการตัดĕฟลŤคลิปวิดีēอ 

 4.1.2 การจับคĎŠĒละđปรียบđทียบรĎปภาพทีęĕดšจากการđลือกđฟรมภาพ 

นำทčกภาพมาđปรียบđทียบกันดšวยฟŦงกŤชันการđปรียบđทียบความđหมือนของēครงสรšางǰ(SSIM)ǰēดยǰ

ภาพĒตŠละภาพจะถĎกđริęมđปรียบđทียบēดยตัĚงคŠาภาพทีęǰI đปŨนภาพทางซšายǰĒลšวขยับภาพทางขวาĕปทางขวาǰ48ǰ

พิกđซล(ภาพดšานซšายวัตถčจะอยĎŠทางขวาของภาพǰอšางอิงจากตำĒหนŠงกลšอง)ǰĒลšวจึงคŠอยĔชšฟŦงกŤชันǰSSIM หาคŠา

đปอรŤđซĘนตŤความđหมือนของภาพทัĚงสองǰทำวนซĚำจนครบทčกรĎปĒลšวจึงđลือกคĎŠทีęมีคŠาđปอรŤđซĘนความđหมือนมาก

ทีęสčดǰēดยจะĕดšออกมาđปŨนภาพทางซšายĒละภาพทางขวาอšางอิงจากตำĒหนŠงของกลšองǰดังรĎปทีęǰ4.2 
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                  (ก)                                                                (ข) 

รĎปทีęǰ4.2ǰ(ก) รĎปทางซšายǰ(ข)ǰรĎปทางขวา 

 4.1.3ǰการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยภาพสđตอริēอ 

 นำภาพทางซšายĒละภาพทางขวามาĔชšตัวกรองมัธยฐานปรับปรčงภาพǰĒลšวĔชšĕลบรารีęǰOpenCV สรšาง

ĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยวิธีการจับคĎŠสđตอริēอǰ(stereo matching) ดังรĎปทีęǰ4.3 

 

รĎปทีęǰ4.3ǰĒผนภาพความลึกทีęĕดšจากวิธีการจับคĎŠสđตอริēอ 

 4.1.4 การปรับปรčงĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

 นำĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšมาปรับปรčงคčณภาพǰดšวยการĔสŠตัวกรองมัธยฐานอีกครัĚงđพืęอลบรอยจčดสี

ขาวทีęฟŦงกŤชันǰinpaint ĕมŠสามารถลบĕดš(รĎปภาพǰ(ก))ǰĒลšวจึงđรียกĔชšฟŦงกŤชัน inpaintǰมากลบรŠองสีดำทีęđกิดจาก

การทีęĕมŠมีขšอมĎลสามมิติĔนสŠวนทีęđขšาĕมŠถึงēดยฟŦงกŤชันǰinpaint จะดึงขšอมĎลสีดำจากรĎปมาĒลšวสรšางđปŨนฟŗลđตอรŤ

(รĎปภาพǰ(ข))ǰĒลšวนำฟŗลđตอรŤมากลบรอยĒหวŠงของรĎป(รĎปภาพǰ(ค))ǰ 
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                                    (ก)                                                                    (ข) 

 

(ค) 

ǰǰรĎปทีęǰ4.4ǰ(ก)ǰĒผนภาพความลึกหลังจากĔชšตัวกรองมัธยฐานǰ(ข)ตัวกรองĒสดงสŠวนทีęถĎกกลบจากฟŦงกŤชันǰ

Inpaint (ค)ǰĒผนภาพความลึกหลังจากทำการปรับปรčงคčณภาพĒลšว 

 4.1.5 การสรšางĕฟลŤสามมิติ 

 หลังจากĕดšรĎปภาพทางซšายทีęĔชšđปŨนรĎปภาพหลักĒละĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęสัมพันธŤกันĒลšวǰนำĒตŠละ

พิกđซลĔนรĎปมาสรšางลิสđพืęอđกĘบขšอมĎลของĒตŠละจčดĔนระนาบสามมิติǰēดยĔนลิสนัĚนจะđกĘบขšอมĎลǰตำĒหนŠงบนระ

ราบĒกนǰx ตำĒหนŠงบนระนาบĒกนǰy ĒละǰสีของพืĚนผิวจčดนัĚนėǰจากรĎปภาพหลักǰĒละตำĒหนŠงบนระนาบĒกนǰ

z จากรĎปĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰēดยđมือĒสดงลิสทัĚงหมดของรĎปจะĕดšēมđดลĔนลักĒษณะดงัรĎปทีęǰ4.5ǰจากนัĚนจึง

นำĒตŠละจčดมาđชืęอมกันǰēดยĒตŠละจčดจะđชืęอมđขšากับจčดอืęนėทีęสัมพันธŤกัน สรšางđปŨนระนาบทีęđชื ęอมตŠอจčด

đหลŠานัĚนǰĒลšวđกĘบēมđดลĕวšđปŨนĕฟลŤǰ.obj ĒละđกĘบสีพืĚนผิวของจčดđหลŠานัĚนĕวšđปŨนĕฟลŤǰ.mtl 
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รĎปทีę 4.5 ēมđดลทีęĕดšจากการĒสดงลิสของจčดบนระนาบสามมิติ 

 

4.2ǰส่วนสำหรับแสดงผล 

 สŠวนสำหรับĒสดงผลของĒอปพลิđคชันสามารถĒบŠงออกĕดšđปŨนสองสŠวนคือǰสŠวนของภาพสองมิติคĎŠกับ

ĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละǰสŠวนของภาพสามมิติ 

 4.2.1ǰภาพสองมิติคĎŠกับĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

 ภาพทีęนำมาĔชšĒสดงĔหšกับผĎšĔชšคือภาพทางซšายทีęĕดšจากการคัดđลือกภาพĔนขัĚนตอนการสรšางĒผนภาพ

จับคĎŠความลึกǰĒละĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęนำมาĔชšĒสดงĔหšกับผĎšĔชšĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšหลังจากปรับปรčง

คčณภาพđรียบรšอยĒลšว ดังรĎปทีęǰ4.6 

     

                  (ก)                                                                (ข) 

รĎปทีęǰ4.6ǰ(ก) รĎปทางซšายǰ(ข)ǰĒผนภาพจับคĎŠความลึก 
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4.2.2ǰภาพสามมิติ 

 ภาพสามมิติทีęนำมาĒสดงนัĚนđปŨนĕฟลŤทีęมีนามสกčลđปŨนǰ.obj Ēละนามสกčลǰ.mtl ēดยĕฟลŤǰ.obj đปŨนĕฟลŤ

ēมđดลสามมิติǰđกĘบคŠาตำĒหนŠงของจčดĔนรĎปภาพĔนระนาบสามมิติǰĒละระนาบทีęđชืęอมตŠอจčดĒตŠละจčดทีęสัมพันธŤ

กันǰĒละĕฟลŤǰ.mtl đปŨนĕฟลŤพืĚนผิวของēมđดลสามมิติǰđกĘบคŠาสีของĒตŠละจčดđอาĕวšǰēดยทัĚงสองĕฟลŤĔชšĕลบรารีęǰ

OpenGLǰĔนการĒสดงผลรŠวมกันบนēทรศัพทŤมือถือǰēดยลักษณะของรĎปสามมิติสามารถđหĘนĕดšดังรĎปทีę 4.7 

 

รĎปทีęǰ4.7ǰภาพสามมิติของĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęสรšางขึĚน 

 

4.3ǰคุณภาพของผลลัพธ์ที่ได้จากการใช้งานแอปพลิเคชัน 

4.3.1ǰĒผนภาพจับคĎŠความลึก 

ผลลัพธŤทีęĕดšจากการĔชšĒอปพลิđคชันมีคčณภาพอยĎŠĔนđกณฑŤดีǰđมืęอวิดีēอทีęนำđขšามีการควบคčมปŦจจัยǰǰ

ตŠางǰėǰตรงตามขอบđขตของการสรšางĒอปพลิđคชันǰคือǰวัตถčĔนวิดีēอทีęนำđขšามาจะตšองǰĕมŠมีการสัęนĕหวĔน

ĒนวĒกนตัĚงǰวัตถčตšองđปŨนวัตถčอยŠางงŠายคือมีขอบĒละรĎปทรงชัดđจนĒละĕมŠมีการสะทšอนĒสงǰซึęงนัęนรวมĕปถึง

การทีęĒหลŠงกำđนิดĒสงจะตšองอยĎŠĕกลจากวัตถčทำĔหšวัตถčĕมŠđกิดĒสงสะทšอนดšวยหรือกĘคือđปŨนการĔชšĒสงจากดวง

อาทิตยŤĒทนĒสงจากหลอดĕฟǰēดยการวัดผลคčณภาพของการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกนัĚนดĎจาก 2ǰปŦจจัยǰคือǰ

1ǰรĎปรŠางของวัตถčชัดđจนǰĒละǰ2ǰĒผนภาพความลึกทีęĕดšจะตšองบอกĕดšอยŠางถĎกตšองวŠาวัตถčอยĎŠขšางหนšาหรืออยĎŠ

ขšางหลังǰ 
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ĕดšมีการđปรียบđทียบระหวŠางĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากĒอปพลิđคชัน(รĎปภาพǰ(ข)ǰĒละǰรĎปภาพǰ

(จ))ǰĒละǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากēทรศัพทŤมือถือรčŠนǰ iPhoneǰ11 ทีęมีฟŦงกŤชันĔนการดึงĒผนภาพจับ

คĎŠความลึกǰผŠานการถŠายรĎปĔนēหมดǰportraitǰ(รĎปภาพǰ(ค)ǰĒละǰรĎปภาพ(ฉ))ǰพบวŠารĎปภาพทีęĕดšออกมานัĚนมี

คčณลักษณะทีęĔกลšđคียงกันคือǰสามารถมองđหĘนรĎปรŠางของวัตถčĕดšอยŠางชัดđจนǰĒละสามารถบอกความลึกตืĚนของ

วัตถčĕดšอยŠางถĎกตšองǰĒตŠพบถึงความตŠางคือǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากēหมดǰportraitǰบนēทรศัพทŤมือถือǰ

iPhone 11 นัĚนมีการทำǰsegment ĔนการĒบŠงพืĚนทีęของวัตถčĒลšวǰThresholding ความลึกของวัตถčǰซึęงทำĔหš

đกิดความตŠางระหวŠางความลึกของระดับพืĚนทีęทีęวัตถčตัĚงอยĎŠĒละความลึกของวัตถčจริงǰēดยĔนทีęนีĚĕดšนำมาĒสดง

đปŨนสองสŠวนคือรĎปภาพทีęĕมŠĕดšĕดšมีการควบคčมปŦจจัยของวิดีēอตามขอบđขตของงาน(รĎปภาพǰ(ก)ǰรĎปภาพǰ(ข)ǰ

ĒละรĎปภาพǰ(ค))ǰĒละǰรĎปภาพทีęĕดšมีการควบคčมปŦจจัยของวิดีēอ(รĎปภาพǰ(ง)ǰรĎปภาพǰ(จ)ǰĒละǰรĎปภาพǰ(ฉ))ǰ

สามารถđหĘนĕดšดังรĎปทีęǰ4.8 

       

(ก)                                         (ข)                                        (ค) 

        

                    (ง)                                           (จ)ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ(ฉ) 

ǰǰǰǰǰรĎปทีęǰ4.8ǰ(ก)ǰรĎปภาพǰ2ǰมิติรĎปภาพทีęǰ1ǰ(ข)ǰĒผนภาพจับคĎŠตวามลึกทีęĕดšจากการĔชšĒอปพลิđคชันของรĎปทีęǰ1ǰ

(ค)ǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากการถŠายรĎปĔนēหมดǰportraitǰของรĎปทีęǰ1ǰ(ง)ǰรĎปภาพǰ2ǰมิติรĎปภาพทีęǰ2ǰ(จ)ǰ

ĒผนภาพจับคĎŠตวามลึกทีęĕดšจากการĔชšĒอปพลิđคชันของรĎปทีęǰ2ǰ(ฉ)ǰĒผนภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšจากการถŠายรĎป

Ĕนēหมดǰportrait ของรĎปทีęǰ2 

 4.3.2ǰภาพสามมิติ 

 จากการสรšางēมđดลภาพสามมิติทีęĕดšกลŠาวĕปǰผลลัพธŤของēมđดลสามมิติสามารถวัดผลĕดšจากการทีę

สามารถดĎความĒตกตŠางของความลึกระหวŠางวัตถčĒละพืĚนหลังĕดšอยŠางชัดđจนǰēดยสามารถดĎระดับของวัตถčนัĚน

ĕดšจากมčมมองตŠางėǰēดยมčมทีęสามารถมองđหĘนความตŠางนัĚนĕดšอยŠางชัดđจนคือǰมčมดšานหนšา(รĎปภาพǰ(ก)ǰรĎปภาพ

(ง)ǰĒละǰรĎปภาพǰ(ช))ǰมčมดšานขšางǰ90ǰองศาĔนĒนวĒกนǰx đมืęอđทียบกับระนาบสามมิติ(รĎปภาพǰ(ข)ǰรĎปภาพ(จ)ǰ
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ĒละǰรĎปภาพǰ(ซ))ǰǰĒละǰมčมดšานบนǰ90ǰองศาĔนĒนวĒกนǰy đมืęอđทียบกับระนาบสามมิติ(รĎปภาพǰ(ค)ǰรĎปภาพ

(ฉ)ǰĒละǰรĎปภาพǰ(ฌ))ǰǰดังรĎปทีęǰ4.9 

 

                    (ก)                                           (ข)ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ(ค) 

ǰǰǰǰǰǰǰǰǰ ǰǰǰǰ  

                    (ง)                                           (จ)ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ(ฉ) 

ǰǰ ǰ  

                    (ช)                                           (ซ)ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ(ฌ) 

ǰǰǰǰรĎปทีęǰ4.8ǰ(ก)ǰมčมดšานหนšาของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ1ǰ(ข)ǰมčมดšานขšางของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ1ǰ(ค)ǰมčมดšานบน

ของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ1ǰǰ(ง)ǰมčมดšานหนšาของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ2ǰ(จ)ǰมčมดšานขšางของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ2ǰ

(ฉ)ǰมčมดšานบนของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ2 (ช)ǰมčมดšานหนšาของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ3ǰ(ซ)ǰมčมดšานขšางของēมđดล

สามมิตริĎปทีęǰ3ǰ(ฌ)ǰมčมดšานบนของēมđดลสามมิติรĎปทีęǰ3 

 

 



บทท่ีǰ5 

ปŦญหาอุปสรรคในการดำเนินงานและข้อเสนอแนะ 

 ĔนสŠวนนีĚจะกลŠาวถึงปŦญหาอčปสรรคĔนการดำđนินงานǰวิธีĒกšปŦญหาǰขšอđสนอĒนะǰĒละบทสรčปǰของการǰ

พัฒนาĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับการสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละการบĎรณะภาพสามมิติ 

 

5.1ǰบทสรุป 

 ผĎšพัฒนาĕดšพัฒนาĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับการสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละการบĎรณะ

ภาพสามมิติทีęสามารถสรšางภาพจับคĎŠความลึกจากวีดิēอǰđพืęอชŠวยลดคŠาĔชšจŠายจากการĔชšอčปกรณŤđฉพาะĕดš ēดย

การทำงานของĒอปพลิđคชันสามารถĒบŠงออกĕดšđปŨนสองสŠวนคือǰสŠวนĔนการสรšางภาพจับคĎŠความลึกǰĒละสŠวน

ของการบĎรณะภาพสามมิติ ēดยผลลัพธŤทีęĕดšออกมาĔนลักษณะทีęดีมากǰสามารถมองđหĘนความลึกตืĚนของวัตถčĕดš

อยŠางชัดđจนđมืęอสามารถควบคčมปŦจจัยของวัตถčĔนวิดีēอทีęนำđขšาสĎŠĒอปพลิđคชันĔหšตรงกับขอบđขตของงานคือǰĕมŠ

มีการสัęนĕหวĔนĒนวĒกนตัĚงǰวัตถčตšองđปŨนวัตถčอยŠางงŠายคือมขีอบĒละรĎปทรงชัดđจนĒละĕมŠมีการสะทšอนĒสง 

 

5.2ǰปŦญหาและอุปสรรคในการดำเนินงานและวิธีการแก้ไข 

5.2.1.ǰปŦญหาǰ:ǰđนืęองจากหลักการทำงานของการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกดšวยภาพสองมิติđปŨนการ

đลียนĒบบสายตาของมนčษยŤทีęมองวัตถčĔนđวลาĒละสภาพĒวดลšอมđดียวกันǰจึงทำĔหšยาก

ตŠอการควบคčมสภาพĒวดลšอมđพืęอจะทำĔหšจำลองการทำงานĒบบนัĚนĕดšǰจึงทำĔหšฟŦงกŤชัน

การสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกสรšางออกมาĕดšĕมŠดีđทŠาทีęควรǰ 

         วิธีแก้ไขǰ: ศึกษาวิธีการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกวิธีอืęนđพิęมđติมหรือศึกษาวิธีกระบวนการลด

ĒละกำจัดสิęงรบกวนĔนภาพ 

5.2.2ǰปŦญหาǰ: ซอฟตŤĒวรŤทีęĔชšĔนการพัฒนาĒอปพลิđคชันมีความซับซšอนĒละยากตŠอการĔชšงาน 

         วิธีแก้ไขǰ: คšนควšาหาความรĎšđพิęมđติมđกีęยวกับđครืęองมือทีęĔชšĔนการพัฒนาēดยอšางอิงจากขšอมĎล

หลายĒหลŠงขšอมĎลǰđพืęอĔหšĕดšขšอมĎลทีęถĎกตšอง 
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5.2.3ǰปŦญหาǰ:ǰผĎšพัฒนาĕมŠสามารถđปรียบđทียบผลลัพธŤทีęĕดšจากĒอปพลิđคชันกับวิธีการหลักคือการĔชš

กลšองสđตอริēอĕดš 

         วิธีแก้ไขǰ: ซืĚอกลšองสđตอริēอมาđพืęอđปรียบđทียบหรือĔชšวิธีอืęนėสำหรับการสรšางĒผนภาพจับ

คĎŠความลึกมาđพืęอđปรียบđทียบ 

 

5.3ǰข้อเสนอแนะ 

 ĒอปพลิđคชันนีĚมีผลทีęนŠาพึงพอĔจสำหรับการสรšางĒผนภาพจับคĎŠความลึกđมืęอมีการกำหนดตัวĒปรǰǰǰ

ตŠางǰėǰĔนการถŠายซึęงอาจจะđปŨนđรืęองยากđมืęอตšองนำมาĔชšงานจริงǰđชŠนการควบคčมĒหลŠงกำđนิดĒสงĔหšĒสงมี

ความสมęำđสมอǰหรือĔนสŠวนของการขยับภาพĔนĒนวตัĚงǰซึęงขšอจำกัดบางอยŠางสามารถนำมาĒกšĕขđพืęอพัฒนา

ĒอปพลิđคชันĔหšด ีย ิ ęงข ึ ĚนĔนการĔชšงานĕดšđชŠนǰการĔชšความรĎ šĔนđรื ęองของการจัดđร ียงภาพยŠอย(Image 

registration) ǰมาชŠวยĔนการĒกšĕขการถŠายวิดีēอทีęมีความสัęนĕหวĔนĒนวตัĚงĕดš 
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ภาคผนวกǰก 

แบบเสนอหัวข้อโครงงานǰรายวิชาǰ2301399 Project Proposal 

ปีการศึกษาǰ2562 

ชืęอēครงงานǰ(ภาษาĕทย)  ĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับการสรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละการ 

ǰบĎรณะภาพสามมิติ 

ชืęอēครงงานǰ(ภาษาอังกฤษ)     Mobile application for depth map image generation and 3D image    

 reconstruction 

อาจารยŤทีęปรึกษา        รศ. ดร.ǰรัชลิดาǰลิปŗกรณŤ 

ผĎšดำđนินการ        1. นายǰนิรวิทยŤǰศิริสวัสดิĝ  đลขประจำตัวนิสิตǰ5933637523 

         2. นายǰสčพจนŤǰชนะพันธŤ  đลขประจำตัวนิสิตǰ5933663823 

         สาขาวิชาǰวิทยาการคอมพิวđตอรŤǰภาควิชาคณิตศาสตรŤĒละวิทยาการ

คอมพิวđตอรŤ 

         คณะวิทยาศาสตรŤǰจčฬาลงกรณŤมหาวิทยาลัย 

 

หลักการและเหตุผล 

 มนčษยŤมีการĔชšสัญลักษณŤĔนการสืęอความหมายมาđปŨนđวลายาวนานǰตัĚงĒตŠยčคกŠอนประวัติศาสตรŤทีęมี

การĔชšภาพวาดบนผนังถĚำđพืęอบันทึกđหตčการณŤทีęđกิดขึĚนยčคทีęมนčษยŤมีการĔชšตัวอักษรภาพĔนการสืęอความหมาย

đชŠนยčคอียิปตŤēบราณǰตราบจนถึงยčคทีęĔชšภาพถŠายđพืęอสืęอความหมายđพืęอĔหšđขšาĔจĕดšลึกซึĚงมากกวŠาการĔชš

ตัวอักษรǰĒตŠถึงกระนัĚนดšวยขีดจำกัดทางดšานđทคēนēลยีēดยทัęวĕปǰการบันทึกภาพถŠายนัĚนสามารถทำĕดšđพียง

บันทึกภาพสองมิติđทŠานัĚนǰซึęงทำĔหšđกิดความขัดĒยšงกับการรับรĎšดšวยสายตาของมนčษยŤซึęงถĎกออกĒบบĔหšมีการ

มองđหĘนđปŨนลักษณะของสามมิติǰดังนัĚนคčณคŠาǰĒละǰความหมายทีęĕดšจากการมองภาพถŠายēดยทัęวĕปถĎกลดหลัęน

ĒละđกิดความĕมŠđพียงพอตŠอความรĎšสึกของมนčษยŤ 
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ĔนปŦจจčบันđทคēนēลยีภาพถŠายĕดšถĎกพัฒนาอยŠางตŠอđนืęองǰทำĔหšกลšองถŠายภาพสามารถถŠายภาพทีęระบč

ความǰลึก-ตืĚนǰของพืĚนผิวของวัตถčĕดšǰēดยĔชšคลืęนชนิดตŠางǰėǰĔนการวัดคŠาความลึก[1] ทำĔหšภาพถŠายĔนลักษณะ

นีĚสามารถสืęออารมณŤความรĎšสึกของภาพออกมาĕดšดีมากยิęงขึĚนĒละยังสามารถนำĕปĔชšประēยชนŤĔนดšานอืęนǰėǰ

đชŠนอčตสาหกรรมđกมĒละภาพยนตŤ[4] อčตสาหกรรมยานยนตŤ[7]  ēดยมีการđกĘบขšอมĎลภาพĒยกđปŨนสองĕฟลŤคือǰ

ĕฟลŤภาพđชิงพืĚนทีęǰĒละĕฟลŤภาพจับคĎŠความลึกǰĒตŠđทคēนēลยีนีĚยังĕมŠสามารถđขšาถึงĕดšอยŠางกวšางขวางǰดšวยราคา

ทีęคŠอนขšางสĎงกวŠากลšองธรรมดาǰ 

 จากการศึกษาขšอมĎลđกีęยวกับđทคนิคĔนการพัฒนาภาพถŠายđพืęอđพิęมมิติความǰลึก -ตืĚนǰĔหšĒกŠรĎปภาพนัĚนǰ

การสรšางรĎปภาพสามมิติจากการĔชšภาพจับคĎŠความลึก[14] คือการนำภาพจับคĎŠความลึกของรĎปภาพĕมŠวŠาจะđปŨน

ภาพทีęđกิดจากการถŠายดšวยกลšองĒบบพิđศษหรือĕดšจากการวาดขึĚนมาĔหมŠĒลšวนำมาซšอนทับกับรĎปภาพตšนฉบับ

đพืęอสรšางđปŨนēมđดลสามมิติǰĒตŠวิธีการĕดšมาของภาพจับคĎŠความลึกนัĚนจำđปŨนตšองĔชšกลšองชนิดพิđศษสังđคราะหŤ

ขึĚนมาหรือตšองวาดขึĚนมาđองดšวยมือจึงสรšางความลำบากĔหšĒกŠผĎšĔชšđปŨนอยŠางมากǰจึงđกิดคำถามขึĚนวŠาǰจะđปŨนĕป

ĕดšหรือĕมŠทีęจะสรšางภาพจับคĎŠความลึกขึĚนมาจากภาพตšนฉบับสองมิติēดยĕมŠจำđปŨนตšองĔชšกลšองพิđศษหรือวาด

ขึĚนมาđองดšวยมือ 

 จากความรĎšĔนดšานđทคēนēลยีประมวลผลภาพĒละคอมพิวđตอรŤวิทัศนŤ[15] ทำĔหšผĎšพัฒนาđลĘงđหĘนวŠามี

ความđปŨนĕปĕดšทีęจะสามารถนำđทคนิคđหลŠานีĚมาĔชšĔนการสรšางภาพจับคĎŠความลึกĕดšǰผĎšพัฒนาจึงคิดพัฒนาĒอป

พลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกจากภาพถŠายสองมิติĕดšĒบบอัตēนมัติจะđปŨนการđพิęมคčณคŠาของภาพถŠายสองมิติ

ĔหšสืęออารมณŤความรĎšสึกĕดšดียิęงขึĚนĒละĕมŠจำđปŨนตšองĔชšตšนทčนทีęสĎงđกินความจำđปŨนǰ 

 

วัตถุประสงค์ 

 đพืęอสรšางĒอปพลิđคชันสำหรับēทรศัพทŤđคลืęอนทีę ǰสำหรับสรšางภาพจับคĎŠความลึกอยŠางอัตēนมัติจาก

วีดิēอǰĒละนำภาพจับคĎŠความลึกทีęĕดšมานำđสนอĔนรĎปĒบบสามมิติ 
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ขอบเขตของโครงงาน 

1.ǰวัตภčภายĔนวิดีēอจะตšองอยĎŠนิęง 

2.ǰวิดีēอจะตšองถŠายรอบวัตถč 

3.ǰวิดีēอทีęนำđขšามาĔชšĔนĒอปพลิđคชันจะตšองđปŨนวิดีēอทีęถŠายจากตัวĒอปพลิđคชันđทŠานัĚน 

4.ǰความยาวของวิดีēอประมาณǰ2ǰวินาที 

5.ǰวิดีēอทีęĕดšจากการถŠายวัตถčจะđปŨนมčมรอบǰėǰวัตถčประมาณǰ15ǰองศา 

6. ภาพถŠายทีęมีวัตčหลักĔนภาพอยŠางนšอยหนึęงชิĚนĒตŠĕมŠđกินสามชิĚน 

7. ภาพถŠายมีรายละđอียดความลึกตืĚนทีęĕมŠซับซšอนǰ(วัตถčของภาพĒละพืĚนภาพĒยกจากกันอยŠาง

ชัดđจนǰĕมŠมีสŠวนของขอบทีęมากđกินĕปǰหรือǰขอบของวัตถčทีęĕมŠสามารถมองđหĘนĕดšอยŠางชัดđจน) 

8. ความละđอียดของวิดีēออยĎŠทีęประมาณǰ1280ǰx 720ǰพิกđซล 

9. ผลลัพธŤทีęĕดšđปŨนภาพสีǰภาพจับคĎŠความลึกǰ(Depth map) Ēละภาพสามมิติ 

10. ภาพสามมิติทีęĕดšจากĒอปพลิđคชันสามารถมองđอียงĕดšǰ120ǰองศาǰ(60ǰองศาทางดšานขวาĒละǰ60ǰ
องศาทางดšานซšาย) 

 

วิธีการดำเนินงาน 

1. ศึกษาขšอมĎลđกีęยวกับภาพถŠายǰภาพจับคĎŠความลึก 

2. ศึกษางานวิจัยทีęđกีęยวขšองกับภาพจับคĎŠความลึก 

3. ออกĒบบĒละพัฒนาĒอปพลิđคชันสรšางภาพจับคĎŠความลึกอัตēนมัติ 

4. ทดสอบĒละปรับปรčงประสิทธิภาพของĒอปพลิđคชัน 

5. จัดทำđอกสาร 
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ตารางเวลาการดำเนินงาน 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

2562 2563 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย 

1. ศึกษาขšอมĎลđกีęยวกับภาพถŠายǰภาพ

จับคĎŠความลึก 

         

2. ศึกษางานวิจัยทีęđกีęยวขšองกับภาพ

จับคĎŠความลึก 

         

3. ออกĒบบĒละพัฒนาĒอปพลิđคชัน

สรšางภาพจับคĎŠความลึกอัตēนมัติ 

         

4. ทดสอบĒละปรับปรčงประสิทธิภาพ

ของĒอปพลิđคชัน 

         

5. จัดทำđอกสาร          
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ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 ประโยชน์ต่อผู้ใช้งาน 

1. สามารถสรšางภาพจับคĎŠความลึกǰ(Depth map) จากภาพถŠายสองมิติ 

2. สามารถĒสดงภาพสามมิตēิดยĔชšภาพจับคĎŠความลึก 

3. สามารถđพิęมคčณคŠาของภาพถŠายทีęมีอยĎŠĔนปŦจจčบัน 

4. ประหยัดคŠาĔชšจŠาย 

5. สามารถนำĒอปพลิđคชันĕปประยčกตŤĔชšกับอčตสาหกรรมดšานอืęน ė 

ประโยชน์ต่อผู้พัฒนา 

1. พัฒนาความรĎšความđขšาĔจĔนการออกĒบบĒละพัฒนาซอฟตŤĒวรŤ 

2. พัฒนาทักษะดšานđทคēนēลยีการประมวลภาพ 

3. พัฒนาทักษาะการทำงานภายĔตšđวลาทีęจำกัด 

 

อุปกรณ์และเครื่องมือที่ใช ้

 ฮาร์ดแวร์ 

1. คอมพิวđตอรŤระบบปฏิบัติการǰWindows 10, CPU IntelǰCore i7-6700HQ, RAM 8 GB ǰǰǰǰ

จำนวนǰ2ǰđครืęอง 

2. ēทรศัพทŤđคลืęอนทีęระบบปฏิบัติการĒอนดรอยดŤǰจำนวนǰ1ǰđครืęอง 

 ซอฟต์แวร์ 

  1. ระบบปฏิบัติการǰWindows 10 

2. ēปรĒกรมออกĒบบ Prototype Adobe XD 

3. Visual Studio Code รčŠนทีęǰ1.4.0 
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งบประมาณ 

1. RAM 16 GB          3,500 บาท 

2. SSD           2,500 บาท 

3. SSD           2,500 บาท  

4. đมาสŤĕรšสายǰ            500 บาท 

5. ĒปŜนพมิพŤǰ             400 บาท 

6. ทีęรองđมาสŤǰ            300 บาท 

7. กระดาษǰA4             300 บาท 

รวมǰ 10,000 บาทǰǰǰǰǰ. 
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ภาคผนวกǰข 

เครื่องมือที่ใช้ในการพัฒนา 

 

1.ǰซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง 

1.1ǰAndroid Studio 

Android studio đปŨนซอฟตŤĒวรŤที ęĔชšสำหรับออกĒบบĒละพัฒนาĒอปพลิđคชันสำหรับ

อčปกรณŤĔนระบบĒปฏิบัติการĒอนดรอยดŤǰ(Android) 

  

 1.2ǰMicrosoft Visual Studio Code 

 Microsoft Visual Studio Code đปŨนซอฟตŤĒวรŤทีęĔชšสำหรับĒกšĕขĒละจัดการēคšดǰēดยđปŨน

ซอฟตŤĒวรŤทีęถĎกพัฒนาขึĚนēดยบริษัทĕมēครซอฟตŤǰสามารถทำงานĕดšบนระบบปฏิบัติการทีęหลากหลายǰ

ĒละรองรับภาษาทีęครอบคลčมĔนการĔชšงานĔนการพัฒนาĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลืęอนทีęสำหรับการ

สรšางภาพจับคĎŠความลึกĒละการบĎรณะภาพสามมิติ 

 

 1.3ǰPostman 

 Postman đปŨนซอฟตŤĒวรŤทีęĔชšสำหรับทดสอบการทำงานของǰApplication Programming 

Interface หรือǰAPI ซึęงđปŨนสŠวนทีęĔชšĔนการđชืęอมตŠอระหวŠางĒอปพลิđคชันĒละđซิรŤฟđวอรŤทีęĔชšĔนการ

ประมวนผลภาพ 

  

 1.4ǰ3D Viewer 

  3D Viewer đปŨนซอฟตŤĒวรŤทีęถĎกพัฒนาขึĚนđพืęอĒสดงผลēมđดลสามมิติบนอčปกรณŤĔน

ระบบปฎิบัติการวินēดวสŤǰพัฒนาขึĚนēดยบริษัทĕมŠēครซอฟตŤ 
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2.ǰภาษาที่ใช้ในการพัฒนา 

 2.1 Java 

 Java đปŨนภาษาēปรĒกรมชิงวัตถčǰทีęถĎกพัฒนาขึĚนēดยบริษัทǰซันǰĕมēครซิสđตĘมสŤǰĔนปŘǰพ.ศ.ǰ

2534ǰซึęงภาษานีĚมีจčดมčŠงหมายđพืęอĔชšĒทนภาษาซีพลัสพลัสǰ(C++) ēดยภาษาจาวาđปŨนภาษาทีęĔชšอยŠาง

ĒพรŠหลายĒละสามารถนĚำĕปติดตัĚงĕดšบนระบบปฏิบัติการทีęหลายหลายǰรวมทัĚงระบบปฏิบัติการĒอน

ดรอยดŤทีęđปŨนđปŜาหมายของงานชิĚนนีĚǰēดยมĕีรบรารีęทีęđกีęยวขšองดังนีĚ 

 2.1.1 OpenGL 

OpenGL คือĕลบรารีęของฟŦงกŤชันการทำงานđประมวลผลภาพทัĚงĔนระบบสองมิติ

ĒละสามมิติǰđชŠนการตรวจสอบความลึกจากēมđดลสามมิติǰหรือการสรšางĒละĒสดงผลēมđดล

สามมิติǰēดยการทำงานมักจะđชืęอมตŠอตรงĕปทีęหนŠวยประมาลผลǰGPU đพืęอđพิęมประสิทธิภาพ

Ĕนการทำงานǰ 

 

2.2ǰPython 

 Python คือǰภาษาēปรĒกรมคอมพิวđตอรŤระดับสĎงǰēดยถĎกออกĒบบมาĔหšđปŨนภาษาสคริปตŤทีę

อŠานงŠายǰǰēดยตัดความซับซšอนของēครงสรšางĒละĕวยกรณŤของภาษาออกĕปǰĔนสŠวนของการĒปลง

ชčดคำสัęงทีęđขียนĔหšđปŨนภาษาđครืęองǰPython มีการทำงานĒบบǰInterpreter คือđปŨนการĒปลชčดคำสัęง

ทีละǰบรรทัดđพืęอปŜอนđขšาสĎŠหนŠวยประมวลผลĔหšคอมพิวđตอรŤทำงานตามทีęđราตšองการǰēดยมีĕรบรารีęทีę

đกีęยวขšองดังนีĚ 

 2.2.1ǰOpenCV 

 OpenCV คือ ĕลบรารีęรวมฟŦงกŤชันสำหรับการประมวลผลภาพĔนการĔชšงานđกีęยวกับ

คอมพิวđตอรŤวิทัศนŤĒบบđรียลĕทมŤǰถĎกพัฒนาขึĚนēดยบริษัทอินđทลǰēดยĔนĕลบรารีęนีĚมีฟŦงกŤชันทีę

ĔชšĔนงานนีĚหลายอยŠางǰđชŠนǰการอŠานภาพĒละวีดิēอǰการĒปลงขนาดภาพǰđปŨนตšน 

2.2.1 Flask 

 Flask đปŨนĕลบรารีęสำหรับđขียนđวĘบđฟรมđวิรŤคทีęđขียนมาđพืęอภาษาĕพทอนđพืęอĔชš

รŠวมกันกับǰwebserver ēดยđปŨนđฟรมđวิรŤคทีęมีขนาดđลĘกสามารถขยายนาดĕดšǰēดยđปŨนĕรบรา

รีęทีęđปŨนทีęนิยม 
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2.2.2 Json 

 Json đปŨนĕรบรารีęทีęĔชšจัดการĕฟลŤĔนสกčลǰ.json หรือǰJava Script Object Notation 

ēดยĔชšĕฟลŤĔนสกčลนีĚĔนการสŠงตŠอขšอมĎลระหวŠางĒอปพลิđคชันĒละđซิรŤฟđวอรŤ 

2.2.4 NumPy 

 สำหรับĔชšคำนวณทางคณิตศาสตรŤĒละวิทยาศาสตรŤēดยมีคำสัęงพรšอมĔชšงานจำนวนǰ

มากǰĒละēมดĎลนีĚสามารถสรšางขšอมĎลชนิดอารŤđรยŤǰĒละคำนวณอารŤđรยŤǰของตัวđลขǰสตริงĒละ

วัตถčĕดšǰēดยĔนงานนีĚĔชšอารŤđรยŤǰNumPyǰĔนการĒทนรĎปภาพēดยหนึęงชŠองขšอมĎลĒทนภาพหนึęง

พิกđซล 

 

3.ǰรูปแบบไฟล์โมเดลสามมิติ 

  ผลที ęĕด šจากĒอปพลิđคชันบนēทรศัพทŤđคลื ęอนที ęสำหรับการสรšางภาพจับคĎ ŠความลึกĒละการ 

ǰบĎรณะภาพสามมิติǰคือสŠวนทีęđปŨนĒผนภาพจับคĎŠความลึกǰĒละผลทีęĕดšจากการบĎรณะēดยēมđดลสามมิตาถĎกđกĘบ

อยĎŠĔนรĎปĒบบของĕฟลŤǰWavefront obj file (มีนามสกčลĕฟลŤคือǰ.OBJ) ĒละสŠวนทีęđปŨนลักษณะพืĚนผิวจะถĎกđกĘบ

อยĎŠĔนรĎปĒบบของĕฟลŤǰMaterial template libraryǰ(มีนามสกčลĕฟลŤคือǰ.MTL) ēดยมีรายละđอียดดังนีĚ 

 3.1ǰWavefront obj file 

 Wavefront obj file đปŨนĕฟลŤอยŠางงŠายทีęĔชšĔนการกำนดคčณลักษณะของรĎปทรงđลขาคณิต

ēดยการกำหนดนัĚนจะกำหนดēดยĔชšตัวอักษรนำหนšาĒละตามดšวยคŠาทีęตšองการǰēดยĔชšชŠองวŠางĔนการ

ĒยกคŠาออกจากกันǰĒละการขึĚนบรรทัดĔหมŠĔชšĒยกคčณสมบัติǰมีสŠวนประกอบหลักดังนีĚǰ 

3.1.1ǰจčดยอดǰคือǰจčดยอดของรĎปรŠางǰกำนดēดยĔชšอักษรǰv ตามดšวยจčดพิกัดตามĒกนǰX Y 

ĒละǰZ ตามลำดับ 

3.1.2ǰตำĒหนŠงของภาพพืĚนผิวǰคือǰจčดทีęกำหนดวŠาǰณǰจčดยอดนัĚนจะตšองĒสดงพืĚนผิวŠสวนĔด

ของภาพพืĚนผิวǰกำหนดēดยĔชšอักษรǰvt นำหนšาǰตามดšวยตำĒหนŠงǰU Ēละ Vǰ(ตำĒหนŠงĔน

ĒนวนอนǰĒละĒนวตัĚงǰตามลำดับ)ǰบนภาพพืĚนผิวสองมิติǰ 
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3.1.3ǰđวกđตอรŤĒนวฉากǰ(Normal Vector) คือđวกđตอรŤทีęชีĚตัĚงฉากกับระนาบบนผิววัตถčǰēดย

đวกđตอรŤĒนวฉากนีĚจะĔชšĔนการคำนวณคŠาĒสงทีęตกกระทบวัตถčǰกำหนดēดยĔชšอักษรǰvn ตาม

ดšวยคŠาĔนĒนวǰX Y ĒละǰZ 

3.1.4 พืĚนผิววัตถčǰคือสŠวนผิวของวัตถčทีęđกิดจากการđชืęอมกันของจčดยอดǰกำหนดēดยĔชšอักษรǰfǰ

ตามดšวยหมายđลขจčดทีęđกีęยวขšอง 

 

 3.2ǰMaterial template library 

 ĕฟลŤǰMaterial template library ĔชšกำหนดรĎปĒบบการĒสดงผลของวัตถčĔนหัวขšองǰ3.1ǰēดย

มีสŠวนประกอบหลักดังนีĚ 

 3.2.1ǰĒสงลšอมรอบǰĔชšกำหนดสีของĒสงลšอมรอบวŠามีสีอะĕรǰกำหนดēดยĔชšอักษรǰKa ตาม

ดšวยคŠาสีǰR G ĒละǰB 

 3.2.2 ĒสงสะทšอนĕมŠสมบĎรณŤǰĔชšกำหนดสีของĒสงทีęจะสะทšอนออกจากวัตถčǰกำหนดēดยĔชš

อักษรǰKd ตามดšวยคŠาสีǰR G ĒละǰB 

  

3.2.3ǰĒสงสะทšอนสมบĎรณŤǰĔชšกำหนดสีของĒสงทีęสะทšอนออกจากวัตถčǰกำหนดēดยĔชšอักษรǰ

Ks ตามดšวยคŠาสีǰR G ĒละǰB 

 

3.2.4 ภาพพืĚนผิวǰคือลักษณะพืĚนผิวของวัตถčǰกำหนดēดยอักษรǰmap_Ka ตาดšวยชืęอĕฟลŤภาพ

พืĚนผิว 
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