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บทคัดยอ 
 ปจจบุันมีการนําหุนยนตมาใชในงานตางๆ อยางแพรหลาย หุนยนตท่ีเคลื่อนที่ไดสามารถนํามาชวยงาน
ไดในหลายรูปแบบ เชนการใชเพื่อเขาไปในพื้นท่ีเส่ียงภัย ที่มีสารเคมีเปนพิษ เขาไปในบริเวณที่ประสบภัย หรือ
บริเวณที่มีระเบิดหรือ กับระเบิด การควบคุมการเคลื่อนที่ทําไดหลายแบบ บทความนี้นําเสนอหุนยนตท่ีเคลื่อนที่
ไดโดยใชลอ โดยเคลื่อนท่ีไปตามภาพที่กําหนด โดยการใชกลองจับภาพเขามา นํามาประมวลผล แลว
เปรียบเทียบวาเปนภาพที่ถูกกําหนดไวหรือไม โดยใชเครือขายแบบนิวรอล ถาใชก็จะเคลื่อนที่เขาหา การเคลื่อนที่
จะถูกกําหนดใหอยูในแนวราบ ถาภาพที่กําหนดไมอยูตําแหนงตรงกลาง หุนยนตจะเคลื่อนที่ไปทางซายหรือขวา 
เพื่อใหภาพอยูในแนวกลาง ในบทความนี้จะนําเสนอเฉพาะสวนของการประมวลผลภาพ 

 
ABSTRACT 

 In present, there are widely use robot in many fields. Mobile robot can help us in several task, 
such as moving to toxic area, risk area or explosion area, mine. Movement control can be used in 
many ways. This paper proposed mobile robot that move by wheels. It move to previous defined 
picture. By using small camera process an images and check it that is the previous one by using 
neural network. If it is, robot will move toward to that picture. The movement is in flat plane. If that 
defined picture is not in center, robot will move to left or right depend on its position until it is on 
center.  This paper proposed image processing only. 
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คํานํา 

 การที่หุนยนตจะมองเห็นไดจะมองผานทางกลองดิจิตอล และจะตองมีความสามารถในการจดจําและ
จําแนกสวนตางๆ ของวัตถุที่อยูในภาพ นั่นคือการจําแนกได (Recognition) ของวัตถุ การจําแนกวัตถุ ที่อยูใน
ภาพ เปนงานที่มีความซับซอนงานหนึ่ง และมีหลายๆ  ข้ันตอน ตัวอยาง[1] เชน  ข้ันตอนการรับภาพ (Image 
Acquisition) ข้ันเตรียมการประมวลผล (Preprocessing) ข้ันการแยกลักษณะสําคัญ (Feature Extraction) การ
เก็บขอมูล (Associative Storage) ฐานความรู (Knowledge Base) และขั้นสุดทายคือ การจาํแนกได 
(Recognition) 
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 ข้ันตอนการแยกลักษณะสําคัญ มีหลายๆ วิธีที่มีการนํามาใช เชน Moment invariants [2] ที่ใชกับ 
ระบบ Palmprint acquisition ที่ใชในการยืนยันตัวตนทางชวีภาพ (Biometrics-based personal identification) 
ที่อานภาพที่มีความละเอียดต่ําขนาด 75 จุดตอนิ้ว และใชกับฐานขอมูลขนาดเล็ก หรือจากแบบจําลอง Fuzzy 
and neural system ของ Gupta [3] ที่ใชปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence) ชวยในการจําแนกวัตถุ ที่อยู
ในภาพ 
 จากงานที่มีการวิจัยไวแลวมีความซับซอน ยากตอการนํามาปะยุกตใชงาน โดยเฉพาะการใหมีการ
ทํางานแบบเวลาจริง ในการทดลองใชการประมวลผลบนเครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล 
 

 
อุปกรณและวิธีการ 

 ใชกลอง digital  ขนาดเล็กที่ตดิตอกับ เครื่องคอมพิวเตอรผานทางจุดเชื่อมตอแบบ USB ข้ันตน
ยังไมไดตดิตั้งอยูบนหุนยนต แตใชการกําหนดรูปภาพเปาหมายแบบงายๆ เปนรปูพ้ืนฐาน สามเหลี่ยม 
สี่เหลี่ยม และวงกลม ตัง้ระยะที่แตกตางกัน เพื่อเก็บขอมูลที่ใชแทนรูปภาพในแตละภาพ โดยมีการ
ประมวลผลภาพ และแยกผลของรูปภาพที่จะถูกกําหนดใหหุนยนตจดจํารูปภาพแตละแบบ  
 วิธีแยกลักษณะสําคัญจะใชวิธีอยางงาย ไมตองใชการประมวลผลที่ซับซอน โดยการแยกภาพ
ออกมาแตละสวน โดยการทดลองขั้นตนจะกําหนดภาพเปนสีขาวบนพื้นสีดํา โดยกําหนดกรอบ ลอมรอบ
รูปทีต่องการ และหาอัตราสวนของภาพสีขาวบนพื้นสีดํา ซึ่งจะทําใหไดคาเฉพาะของรูปภาพแตละแบบ 
 ข้ันตอนในการทดลอง 

1. อานภาพเขามาแลวเก็บขอมูลไวในหนวยความจํา (Image Acquisition) 
2. ประมวลผลขัน้ตน (Preprocessing) โดยการแบงภาพเปนสวนๆ โตยการปรับสีของภาพ 

มีการกําหนดเสนกรอบที่ลอมรูป 
3. แยกลักษณะสําคัญ (Feature Extraction) หาอัตราสวนของจุดส ี(Pixels) ของภาพสีขาว กับ

สีดํา (สีพ้ืน) 
4. ฐานความรูอยางงาย (Simple Knowledge Base) เทียบกับขอมูลที่มีอยูแลวที่ถูกเก็บไวในตัว

แปร  
5. ข้ันสุดทายคือ การจําแนกได (Recognition) โดยดคูวามใกลเคียงของคาที่ได กับคาในขอ 4 

 การเก็บขอมูล (Associative Storage) จะมีการใชงานรวมกับข้ันตอนตางๆ ที่ผานมา 
 ในการทดลองจะวางภาพไวที่ระยะ 0.5 เมตร, 1.0 เมตร, 1.5 เมตร, และ 2.0 เมตร รูปภาพที่
ทดลองเปนรปูพ้ืนฐานทางเรขาคณติ คือ สามเหล่ียม เหล่ียม และวงกลม โดยกําหนดใหมีระยะแตกตาง
กัน และใชพ้ืน (Back ground) เปนสีดํา (แตจะเหน็เงาและวัตถุอื่นๆ บาง) ตามรูปที ่1 ดานลาง 



 
 

รูปที่ 1 ภาพที่ใชในการทดลองตามระยะตางๆ 
ข้ันตอนตอมา นําภาพมาประมวลผลขั้นตน (Image Preprocessing) โดยการกําหนดการกรองดวยคา
เริ่มตน (Threshold) เพื่อใหภาพที่ตองการเหลือแค 2 สี ผลตามภาพที่ 2  

 
 รูปที่ 2 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทําคาเร่ิมตน(Threshold) 130 (จาก 0-255) ที่
ระยะ 0.5 เมตร 
 ตอมาหาขอบของภาพ จากการทดลองใช การทํา Laplacian  โดยใช Mask Coefficient 3 แบบ 
ตามรูปดานลาง 
 
 
 



 
 

 
 รูปที่ 3 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ 
 ตอมานําภาพที่ไดมาทํา  Invert ตามรูปดานลาง 

 
 รูปที่ 4 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ แลวนํามา invert ท่ีระยะ 
0.5 เมตร   
 
 ทดลองทํากับรูปสามเหลี่ยมท่ีระยะตางๆ ตามรูปดานลาง 

 
 รูปที่ 5 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Threshold, Laplaciant และ นํามา invert ท่ี
ระยะ 1.0 เมตร  

 
 รูปที่ 6 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Threshold 3 คา, Laplaciant และ นํามา 
invert ที่ระยะ 1.5 เมตร 



 จากรูปที 6 ดานบน จะทํา threshold 3 คา เพราะมีภาพอื่นๆ มารบกวน 

 
 รูปที ่7 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ แลวนํามา invert  ที่ระยะ 
2.0 เมตร 
 เม่ือไดภาพจากขั้นตอน กลับภาพ (Invert) แลวนํามาสุมเพื่อให เครือขายแบบนิวรอล (Neural Network)  
นํามาเทียบกับคาท่ีเรียน (Training) ไวแลว 

 
 รูปท่ี 8 ตัวอยางภาพสามเหล่ียมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 1 

 
 รูปท่ี 9 ตัวอยางภาพสามเหล่ียมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 2 
 

 
 รูปท่ี 10 ตัวอยางภาพสามเหลี่ยมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 3 
 

ผล 
 รูปภาพที่ทดลองใชมี 3 แบบ สามารถแยกความแตกตางในแตละแบบได แตรูปท่ีอยูในระยะไกล 2 เมตร 
จะแยกความแตกตางระหวางวงกลมกับส่ีเหลี่ยมไดไมแนนอน รูปทีอยูในระยะใกลจะแยกไดชัดเจนมากกวา 



ถามีรูปหลายๆ แบบอยูในบริเวณใกลๆ กัน แตไมซอนกัน จะตองมีการแยกรูปออกเปนสวนๆ กอน ถามีภาพท่ีมีสี
ใกลเคียงกัน จะไดภาพหลายๆ ภาพ ก็ตองแยกภาพออกเปนสวนๆ ที่จะทําการทดลองในครั้งตอไป การหา
ตําแหนงที่จะบังคับใหหุนยนต วิง่เขาหา ทําไดโดยหาศูนยกลางของภาพ ที่ทดลองทําอยางงายๆ โดยแบงภาพที่
กลองจับไดออกเปนสามสวนดานซาย ตรงกลาง และดานขวา โดยหุนยนตจะเคลื่อนไปทางซาย หรือขวา เพือ่ให
กลองที่ติดอยูบนตัวหุนยนตถูกหมุนตามไปดวย โดยการหาจุดศูนยกลางของภาพ โดยจะหยุดเมื่อถึงเปาหมาย 
หรือไมสามารถหาคาท่ีใกลเคียงกับที่กําหนดไว 

วิจารณ 
 ในการทดลองนี้เปนขั้นตน ในขั้นตอไปจะมีการใชรูปที่มีขอบที่ซับซอนข้ึน และใชวิธีที่ซับซอนข้ึน เพื่อหา
คุณลักษณะสําคัญของภาพ ที่เมื่อมีการเปลี่ยนแปลงดวย การหมุน ยอหรือขยาย แลวยังมีคุณลักษณะสําคัญ
เปล่ียนแปลงนอย 
 ในสวนของการรับภาพใชกลองท่ีมีความละเอียดไดมากขึ้น มีการแปลงภาพไดเร็ว และปรับระยะใกล
ไกลได 
 สวนของการประมวลผลจะมีการทดลองใช ระบบสมองกลฝงตัว (Embedded System) มีขนาดเล็กและ
มีความเร็วในการประมวลผลท่ีมากพอโดยจะทําการทดลองในครั้งตอๆ ไป 
 สวนสุดทายคือสวนของหุนยนตที่ปรับความเร็วได และสัมพันธกับการแปลงหรือ การประมวลผลภาพ 
และอาจจะใหมีการควบคุมไดมากกวาแนวราบซึง่ตองขึ้นกับอัตรา การสุมของภาพ และความเร็วในการ
ประมวลผล 

สรุป 
 วิธีการที่ทดลองเปนวิธีที่ไมซับซอนมากนัก เพื่อตองการประมวลผลที่เร็วและ เปนแนวทางนําไปใชกับ 
ระบบสมองกลฝงตัวเพื่อใหมีขนาดที่ไมใหญมากนักและมีราคาไมแพงเกินไป และไดผลในระดับหนึ่ง และการฝก
และเรียนรูของเครือขายแบบนวิรอล 
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