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บทคัดยอ 
 ปจจบุันมีการนําหุนยนตมาใชในงานตางๆ อยางแพรหลาย หุนยนตท่ีเคลื่อนที่ไดสามารถนํามาชวยงาน
ไดในหลายรูปแบบ เชนการใชเพื่อเขาไปในพื้นท่ีเส่ียงภัย ที่มีสารเคมีเปนพิษ เขาไปในบริเวณที่ประสบภัย หรือ
บริเวณที่มีระเบิดหรือ กับระเบิด การควบคุมการเคลื่อนที่ทําไดหลายแบบ บทความนี้นําเสนอหุนยนตท่ีเคลื่อนที่
ไดโดยใชลอ โดยเคลื่อนท่ีไปตามภาพที่กําหนด โดยการใชกลองจับภาพเขามา นํามาประมวลผล แลว
เปรียบเทียบวาเปนภาพที่ถูกกําหนดไวหรือไม โดยใชเครือขายแบบนิวรอล ถาใชก็จะเคลื่อนที่เขาหา การเคลื่อนที่
จะถูกกําหนดใหอยูในแนวราบ ถาภาพที่กําหนดไมอยูตําแหนงตรงกลาง หุนยนตจะเคลื่อนที่ไปทางซายหรือขวา 
เพื่อใหภาพอยูในแนวกลาง ในบทความนี้จะนําเสนอเฉพาะสวนของการประมวลผลภาพ 

 
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. 
Keywords: Image processing, Mobile robot, neural network. 
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คํานํา 

 การที่หุนยนตจะมองเห็นไดจะมองผานทางกลองดิจิตอล และจะตองมีความสามารถในการจดจําและ
จําแนกสวนตางๆ ของวัตถุที่อยูในภาพ นั่นคือการจําแนกได (Recognition) ของวัตถุ การจําแนกวัตถุ ที่อยูใน
ภาพ เปนงานที่มีความซับซอนงานหนึ่ง และมีหลายๆ  ข้ันตอน ตัวอยาง[1] เชน  ข้ันตอนการรับภาพ (Image 
Acquisition) ข้ันเตรียมการประมวลผล (Preprocessing) ข้ันการแยกลักษณะสําคัญ (Feature Extraction) การ
เก็บขอมูล (Associative Storage) ฐานความรู (Knowledge Base) และขั้นสุดทายคือ การจาํแนกได 
(Recognition) 
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 ข้ันตอนการแยกลักษณะสําคัญ มีหลายๆ วิธีที่มีการนํามาใช เชน Moment invariants [2] ที่ใชกับ 
ระบบ Palmprint acquisition ที่ใชในการยืนยันตัวตนทางชวีภาพ (Biometrics-based personal identification) 
ที่อานภาพที่มีความละเอียดต่ําขนาด 75 จุดตอนิ้ว และใชกับฐานขอมูลขนาดเล็ก หรือจากแบบจําลอง Fuzzy 
and neural system ของ Gupta [3] ที่ใชปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence) ชวยในการจําแนกวัตถุ ที่อยู
ในภาพ 
 จากงานที่มีการวิจัยไวแลวมีความซับซอน ยากตอการนํามาปะยุกตใชงาน โดยเฉพาะการใหมีการ
ทํางานแบบเวลาจริง ในการทดลองใชการประมวลผลบนเครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล 
 

 
อุปกรณและวิธีการ 

 ใชกลอง digital  ขนาดเล็กที่ตดิตอกับ เครื่องคอมพิวเตอรผานทางจุดเชื่อมตอแบบ USB ข้ันตน
ยังไมไดตดิตั้งอยูบนหุนยนต แตใชการกําหนดรูปภาพเปาหมายแบบงายๆ เปนรปูพ้ืนฐาน สามเหลี่ยม 
สี่เหลี่ยม และวงกลม ตัง้ระยะที่แตกตางกัน เพื่อเก็บขอมูลที่ใชแทนรูปภาพในแตละภาพ โดยมีการ
ประมวลผลภาพ และแยกผลของรูปภาพที่จะถูกกําหนดใหหุนยนตจดจํารูปภาพแตละแบบ  
 วิธีแยกลักษณะสําคัญจะใชวิธีอยางงาย ไมตองใชการประมวลผลที่ซับซอน โดยการแยกภาพ
ออกมาแตละสวน โดยการทดลองขั้นตนจะกําหนดภาพเปนสีขาวบนพื้นสีดํา โดยกําหนดกรอบ ลอมรอบ
รูปทีต่องการ และหาอัตราสวนของภาพสีขาวบนพื้นสีดํา ซึ่งจะทําใหไดคาเฉพาะของรูปภาพแตละแบบ 
 ข้ันตอนในการทดลอง 

1. อานภาพเขามาแลวเก็บขอมูลไวในหนวยความจํา (Image Acquisition) 
2. ประมวลผลขัน้ตน (Preprocessing) โดยการแบงภาพเปนสวนๆ โตยการปรับสีของภาพ 

มีการกําหนดเสนกรอบที่ลอมรูป 
3. แยกลักษณะสําคัญ (Feature Extraction) หาอัตราสวนของจุดส ี(Pixels) ของภาพสีขาว กับ

สีดํา (สีพ้ืน) 
4. ฐานความรูอยางงาย (Simple Knowledge Base) เทียบกับขอมูลที่มีอยูแลวที่ถูกเก็บไวในตัว

แปร  
5. ข้ันสุดทายคือ การจําแนกได (Recognition) โดยดคูวามใกลเคียงของคาที่ได กับคาในขอ 4 

 การเก็บขอมูล (Associative Storage) จะมีการใชงานรวมกับข้ันตอนตางๆ ที่ผานมา 
 ในการทดลองจะวางภาพไวที่ระยะ 0.5 เมตร, 1.0 เมตร, 1.5 เมตร, และ 2.0 เมตร รูปภาพที่
ทดลองเปนรปูพ้ืนฐานทางเรขาคณติ คือ สามเหล่ียม เหล่ียม และวงกลม โดยกําหนดใหมีระยะแตกตาง
กัน และใชพ้ืน (Back ground) เปนสีดํา (แตจะเหน็เงาและวัตถุอื่นๆ บาง) ตามรูปที ่1 ดานลาง 



 
 

รูปที่ 1 ภาพที่ใชในการทดลองตามระยะตางๆ 
ข้ันตอนตอมา นําภาพมาประมวลผลขั้นตน (Image Preprocessing) โดยการกําหนดการกรองดวยคา
เริ่มตน (Threshold) เพื่อใหภาพที่ตองการเหลือแค 2 สี ผลตามภาพที่ 2  

 
 รูปที่ 2 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทําคาเร่ิมตน(Threshold) 130 (จาก 0-255) ที่
ระยะ 0.5 เมตร 
 ตอมาหาขอบของภาพ จากการทดลองใช การทํา Laplacian  โดยใช Mask Coefficient 3 แบบ 
ตามรูปดานลาง 
 
 
 



 
 

 
 รูปที่ 3 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ 
 ตอมานําภาพที่ไดมาทํา  Invert ตามรูปดานลาง 

 
 รูปที่ 4 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ แลวนํามา invert ท่ีระยะ 
0.5 เมตร   
 
 ทดลองทํากับรูปสามเหลี่ยมท่ีระยะตางๆ ตามรูปดานลาง 

 
 รูปที่ 5 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Threshold, Laplaciant และ นํามา invert ท่ี
ระยะ 1.0 เมตร  

 
 รูปที่ 6 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Threshold 3 คา, Laplaciant และ นํามา 
invert ที่ระยะ 1.5 เมตร 



 จากรูปที 6 ดานบน จะทํา threshold 3 คา เพราะมีภาพอื่นๆ มารบกวน 

 
 รูปที ่7 ภาพกอนประมวลผลและหลังจากทํา Laplaciant 3 แบบ แลวนํามา invert  ที่ระยะ 
2.0 เมตร 
 เม่ือไดภาพจากขั้นตอน กลับภาพ (Invert) แลวนํามาสุมเพื่อให เครือขายแบบนิวรอล (Neural Network)  
นํามาเทียบกับคาท่ีเรียน (Training) ไวแลว 

 
 รูปท่ี 8 ตัวอยางภาพสามเหล่ียมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 1 

 
 รูปท่ี 9 ตัวอยางภาพสามเหล่ียมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 2 
 

 
 รูปท่ี 10 ตัวอยางภาพสามเหลี่ยมนํามาจากการทาํการประมวลผลเบื้องตนแลวนํามาสุม

ตัวอยางท่ี 3 
 

ผล 
 รูปภาพที่ทดลองใชมี 3 แบบ สามารถแยกความแตกตางในแตละแบบได แตรูปท่ีอยูในระยะไกล 2 เมตร 
จะแยกความแตกตางระหวางวงกลมกับส่ีเหลี่ยมไดไมแนนอน รูปทีอยูในระยะใกลจะแยกไดชัดเจนมากกวา 



ถามีรูปหลายๆ แบบอยูในบริเวณใกลๆ กัน แตไมซอนกัน จะตองมีการแยกรูปออกเปนสวนๆ กอน ถามีภาพท่ีมีสี
ใกลเคียงกัน จะไดภาพหลายๆ ภาพ ก็ตองแยกภาพออกเปนสวนๆ ที่จะทําการทดลองในครั้งตอไป การหา
ตําแหนงที่จะบังคับใหหุนยนต วิง่เขาหา ทําไดโดยหาศูนยกลางของภาพ ที่ทดลองทําอยางงายๆ โดยแบงภาพที่
กลองจับไดออกเปนสามสวนดานซาย ตรงกลาง และดานขวา โดยหุนยนตจะเคลื่อนไปทางซาย หรือขวา เพือ่ให
กลองที่ติดอยูบนตัวหุนยนตถูกหมุนตามไปดวย โดยการหาจุดศูนยกลางของภาพ โดยจะหยุดเมื่อถึงเปาหมาย 
หรือไมสามารถหาคาท่ีใกลเคียงกับที่กําหนดไว 

วิจารณ 
 ในการทดลองนี้เปนขั้นตน ในขั้นตอไปจะมีการใชรูปที่มีขอบที่ซับซอนข้ึน และใชวิธีที่ซับซอนข้ึน เพื่อหา
คุณลักษณะสําคัญของภาพ ที่เมื่อมีการเปลี่ยนแปลงดวย การหมุน ยอหรือขยาย แลวยังมีคุณลักษณะสําคัญ
เปล่ียนแปลงนอย 
 ในสวนของการรับภาพใชกลองท่ีมีความละเอียดไดมากขึ้น มีการแปลงภาพไดเร็ว และปรับระยะใกล
ไกลได 
 สวนของการประมวลผลจะมีการทดลองใช ระบบสมองกลฝงตัว (Embedded System) มีขนาดเล็กและ
มีความเร็วในการประมวลผลท่ีมากพอโดยจะทําการทดลองในครั้งตอๆ ไป 
 สวนสุดทายคือสวนของหุนยนตที่ปรับความเร็วได และสัมพันธกับการแปลงหรือ การประมวลผลภาพ 
และอาจจะใหมีการควบคุมไดมากกวาแนวราบซึง่ตองขึ้นกับอัตรา การสุมของภาพ และความเร็วในการ
ประมวลผล 

สรุป 
 วิธีการที่ทดลองเปนวิธีที่ไมซับซอนมากนัก เพื่อตองการประมวลผลที่เร็วและ เปนแนวทางนําไปใชกับ 
ระบบสมองกลฝงตัวเพื่อใหมีขนาดที่ไมใหญมากนักและมีราคาไมแพงเกินไป และไดผลในระดับหนึ่ง และการฝก
และเรียนรูของเครือขายแบบนวิรอล 
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