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บทคัดยอ 
ในปจจุบันการปรับทิศทางภาพเพื่อใหไดภาพในทิศทางที่ถูกตอง มักใชการปรับทิศทางภาพ

ดวยมือ แมวาการปรับทิศทางภาพจะสามารถทําไดงายและใชกระบวนการทําเพียงไมกี่ขั้นตอน แต
ในกรณีที่มีภาพจํานวนมาก เวลาที่เสียไปและกําลังแรงงานที่ใชไปจะเพิ่มมากขึ้น ดังนั้นในงานวิจัยนี้ 
จึงไดนําเสนอเทคนิคการตรวจจับและแกไขทิศทางภาพใหถูกตอง โดยใชวิธีการหาลักษณะเดนของ
ภาพจากคาความสําคัญของสี และการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพจากภาพยอย จากนั้นทําการ
วิเคราะหและรวมลักษณะเดนของภาพจากขอมูลภาพในทิศทางที่แตกตางกันในแตละภาพ เพื่อแบง
ประเภทของภาพจากลักษณะเดนที่ได ทําใหรูถึงทิศทางการวางตัวของภาพที่ปอนเขามา สามารถ
ตรวจจับและแกไขทิศทางการวางตัวของภาพไดถูกตองตามทิศทางที่เปนจริงโดยใชซัพพอรต
เวกเตอรแมชชีนที่ไดผานกระบวนการสอนใหระบบเรียนรู เพื่อแยกแยะขอมูลความแตกตางของภาพ 
จากขอมูลภาพที่ใชในการสอนใหระบบเรียนรู  จํานวน 350 ภาพ และจํานวนภาพที่ใชในการทดสอบ
จํานวน 350 ภาพ สามารถใหคาความถูกตองมากกวารอยละ 88.00 
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Abstract 
 Currently, the operation of correcting image orientation is usually performed manually by 
technologists. Although the rotation operation is simple and takes a few moments, in case of a 
large digital photo archive, the accumulated time spent and cost required are considerable. 
Therefore, in this thesis, an automatic image orientation detection and correction is proposed. In 
this method, image features that are composed of color moments and edge direction histograms 
are extracted from sub-images. Then these image features are arranged and formed as a vector for 
each image. In order to create an automation system of detecting and correcting image 
orientation, the vectors of image features are modeled by using support vector machine. Based on 
350 training images and 350 testing images, the experimental results show that the proposed 
method can perform accurately up to 88.00%. 
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บทที่ 1 
บทนํา 

 
1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

ปจจุบันเทคโนโลยีของกลองดิจิตอล (Digital Camera) มีการพัฒนาอยางรวดเร็ว และ
เทคโนโลยีไดเขามาแทนที่กลองถายภาพที่ใชฟลมอยางรวดเร็ว ดวยรูปแบบการใชงานที่งาย และ
สามารถถายภาพไดครั้งละจํานวนมาก จึงทําใหกลองดิจิตอลกําลังไดรับความนิยมอยางสูงจาก
ผูใชงานในขณะนี้ 

โดยปกติในการใชงานกลองดิจิตอล กอนที่มนุษยจะทําการบันทึกภาพเขาสูกลองดิจิตอล
มนุษยเปนผูกําหนดทิศทางการจัดวางของภาพเอง ซ่ึงจากรูปแบบของการใชงานกลองดิจิตอล
โดยทั่วไปสามารถเลือกทิศทางในการถายภาพดวยกลองดิจิตอลตามมุมมองในการจัดวางสําหรับ
การถายภาพไดสองลักษณะดวยกัน คือ ลักษณะการจัดวางในแนวตั้งและลักษณะการจัดวางใน
แนวนอน ดังนั้นเมื่อภาพที่ถายจากกลองดิจิตอลเหลานี้ผานกระบวนการโอนถายขอมูล เขาสูเครื่อง
คอมพิวเตอร ภาพท่ีเกิดจากการจัดวางตามทิศทางที่ตองการจากผูถายภาพ ทําใหเกิดปญหา           
ทิศทางการวางตัวของภาพดิจิตอลที่แตกตางกันออกไป ซ่ึงปญหาความแตกตางของทิศทางของภาพ
เหลานี้สามารถเปนไปได 4 ทิศทางดวยกันคือ 0 , 90 , 180  และ  o o o o270

ปญหาทิศทางการวางตัวของภาพดิจิตอลไมถูกตองตามทิศทางที่เปนจริงนี้ ในปจจุบัน
ผูใชงานแกปญหาการวางตัวของภาพดิจิตอลที่เกิดจากการวางตัวที่ไมถูกตองตามทิศทางที่เปนจริง    
ดวยวิธีการเลือกปรับเปลี่ยนทิศทางการวางตัวของภาพดิจิตอล โดยใชเครื่องมือสําหรับเปลี่ยน
ทิศทางการวางตัวของภาพในโปรแกรมสําหรับเปดภาพโดยทั่วไป ซ่ึงตองทําการแกไขดวยวิธีการ
เลือกภาพเพื่อทําการปรับเปล่ียนทิศทาง ซ่ึงหากจํานวนภาพดิจิตอลมีปริมาณมาก ผูใชงานตองทํา
การเลือกภาพที่มีปญหาเองแลว  ยอมสงผลใหผูใชงานสูญเสียเวลา และอาจทําใหเกิดความเบื่อ
หนายในการปรับเปลี่ยนทิศทางการวางตัวของภาพใหถูกตองตามทิศทางเปนจริงตามไปดวย  

ในปจจุบันยังไมพบงานวิจัยที่เกี่ยวของกับการตรวจจับและแกไขทิศทางการวางตัวของภาพ
ดิจิตอลในเมืองไทยแตอยางใด โดยมีแตงานวิจัยของตางประเทศโดย Vailaya [2] เปนผูบุกเบิกใน
ยุคแรก ไดทําการหาลักษณะเดนของภาพจากคาความสําคัญของสี (Color Moments)  ตอมา Wang 
และ Zhang [1] ไดพัฒนาตอโดยเพิ่มการดึงลักษณะเดนของภาพดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ (Edge Direction Histogram) และใชวิธีการแบงกลุมขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน 
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(Support Vector Machine) ซ่ึงมีประสิทธิภาพในดานความเร็ว และความสามารถในการแยกแยะ
กลุมขอมูลที่ดี ดวยวิธีการหาสัมประสิทธิ์ของสมการเพื่อสรางเสนแบงขอมูลออกจากกัน  

จากวิธีการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสี และคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 
และเทคนิคการแบงกลุมขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนที่มีประสิทธิภาพดี  ผูวิจัยจึงไดนํามา
ทําการพัฒนาตอยอด เพื่อลดขนาดของขอมูล จากวิธีการเดิมของ Wang และ Zhang [1] ในสวนของ
ขั้นตอนการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพที่มีขนาด 925 ซ่ึงถือวามีขนาดใหญ เพื่อชวยในการ
การประมวลผล ใหมีประสิทธิภาพเร็วยิ่งขึ้น 

 
1.2  วัตถุประสงคการวิจัย 
 เพื่อพัฒนาขั้นตอนวิธีการตรวจจับและแกไขการวางตัวของภาพดิจิตอล โดยใชซัพพอรต
เวกเตอรแมชชีน 
 
1.3  ขอบเขตของการวิจัย 
 1.3.1  ภาพที่นํามาทําการทดสอบเปนภาพดิจิตอล ขนาด 192 x 128 พิกเซล (Pixels) 
 1.3.2  ภาพที่ใชในการทดสอบมีจํานวน กลุมละ 100 ภาพ แบงเปนกลุมการสอนใหระบบ
เรียนรู 50 ภาพ และกลุมทดสอบ 50 ภาพ 
 1.3.3 ใชวิธีดึงลักษณะเดนของภาพดวยคาความสําคัญของสี และคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ 
 1.3.4  ใชโปรแกรม MATLAB เวอรช่ัน 6.5 ในการวิเคราะหและทําการทดลอง  
 
1.4  นิยามคําศัพทเฉพาะ 
 1.4.1  Color Moments หมายถึง การหาคาความสําคัญของสี  เพื่อดึงลักษณะเดนของภาพ 
 1.4.2 Edge Direction Histogram หมายถึง การหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ เพื่อดึง
ลักษณะเดนของภาพ 
 1.4.3  Classification หมายถึง การจําแนกออกเปนประเภท หรือการแบงกลุมขอมูล 
 1.4.4  Feature Extraction หมายถึง การดึงลักษณะเดน 
 1.4.5  Training หมายถึง การสอนใหระบบเรียนรู 
 1.4.6  Testing หมายถึง กระบวนการทดสอบการหาผลลัพธ 
 1.4.7  Support Vector Machine หมายถึง วิธีการวิเคราะหขอมูลเชิงเสน โดยเนนไปยังเสน
แบงแยกกลุมขอมูลที่ดีที่สุด 
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 1.4.8  Bins หมายถึง  กลุมทิศทาง 
 1.4.9  Image  orientation หมายถึง  การปรับทิศทางภาพ 
 
1.5  ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 
 1.5.1  ไดวิธีการตรวจจับและแกไขทิศทางการวางตัวของภาพดิจิตอลใหถูกตองตามทิศทางที่
เปนจริง 
 1.5.2   เปนแนวทางใหผูที่สนใจไดคนควาและศึกษาเกี่ยวกับการตรวจจับและแกไขทิศทางการ
วางตัวของภาพดิจิตอล  
  

 



บทที่ 2 
ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 

 
ในบทนี้เปนการเสนอทฤษฎีที่จะนํามาประยุกตใชในการแกปญหา การตรวจจับและแกไข

ทิศทางการวางตัวของภาพดิจิตอล โดยเสนอทฤษฎีที่เกี่ยวของสําหรับงานวิจัยนี้ เร่ิมจากทฤษฎีการ
คนคืนภาพโดยลักษณะเดนของภาพ การหาคาความสําคัญของสี การหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ และทฎษฎีเกี่ยวกับซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน 
 
2.1  การคนคนืภาพโดยลักษณะเดน 

เทคนิคการคนคืนภาพในปจจุบันไดถูกเสนอขึ้นมาหลายวิธี เทคนิคเหลานี้สามารถแบงตาม
ลักษณะการคนคืนภาพดวยหลักเกณฑพื้นฐานที่ใชโดยทั่วไปได 2 รูปแบบดวยกัน ไดแก การคนคืน
ภาพโดยใชพื้นฐานทางตัวอักษร (Text-Based Image Retrieval) และการคนคืนภาพโดยใชพื้นฐาน
ทางเนื้อหาของภาพ (Content-Based Image Retrieval) โดยแตละวิธีมีขอดีและขอเสียแตกตางกัน 
ในการคนคืนภาพจากขอความ แตละภาพจะถูกอธิบายดวยคําสําคัญและทําการคนหาภาพโดย
เปรียบเทียบหาคาคําสําคัญตรงกับขอความที่สอบถาม สําหรับการคนคืนภาพทางเนื้อหาแตละภาพ
จะถูกวิเคราะหหาลักษณะเดนที่สําคัญเพื่อหาตัวแทนของขอมูลภาพสําหรับใชแสดงถึงภาพนั้นๆ ซ่ึง
การหาลักษณะเดนของภาพ ในงานวิจัยที่เกี่ยวของกับงานวิจัยช้ินนี้ สวนใหญไดนําเอาเทคนิคการ
คนคืนรูปภาพโดยใชระบบคนคืนเชิงเนื้อหาของภาพ หรือเรียกโดยยอวา CBIR นี้ เขามาใชเพื่อหา
ตัวแทนของขอมูลภาพในการวิเคราะหรูปภาพโดยอัตโนมัติ ซ่ึงวิธีการแทนรูปภาพดวยคุณลักษณะ
ของภาพโดยทั่วไปที่นิยมใชคือ คุณสมบัติของสี (Color) ลักษณะพื้นผิว (Texture) และรูปทรง 
(Shape) เปนตน 

2.1.1  คุณสมบัติของสี โดยทั่วไปในหาตัวแทนของขอมูลภาพในการคนคืนภาพ ไดนําเอา
เทคนิคของสีมาใชกันอยางแพรหลายมากที่สุด เนื่องจากสามารถทําไดงายและมีความแนนอนใน
ระดับหนึ่ง โดยทั่วไปการแสดงภาพสีจะอยูในรูปแบบของสัญญาณสีแดง (R) สีเขียว (G) และสี 
น้ําเงิน (B) หรือเรียกวา “RGB Color Space” นอกจากนี้ยังมีระบบสีอ่ืนๆ ที่นิยมใชอยางกวางขวาง
ไดแก แบบจําลองสีแบบ YUV แบบจําลองสีแบบ LAB แบบจําลองสีแบบ CMY และระบบสี HSV 
(หรือ HSL, HSB) ซ่ึงจะกลาวถึงแบบจําลองสีที่เกี่ยวของกับงานวิจัยนี้ไดแก 
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2.1.1.1 แบบจําลองสี RGB [14] เปนระบบที่ใชกันโดยทั่วไป ใชในการแสดงผลบน
จอมอนิเตอร เนื่องจากเปนการกําหนดความเขมของลําอิเล็กตรอนที่ยิงไปกระทบบนจอภาพ
แบบจําลองแสดงดังภาพที่ 2-1 ประกอบดวยคาของแมสีหลัก 3 สี ไดแก คาของความหนาแนนของ
สีแดง (Red) สีเขียว (Green) และสีน้ําเงิน (Blue) รูปภาพที่นํามาทําการประมวลผล เพื่อจัดเก็บลง
ฐานขอมูลใชภาพดิจิตอลสีขนาด 24 บิตตอพิกเซล นั่นคือ แตละสีมีขอมูลได 8 บิต ดังนั้นแตละ
พิกเซลสามารถแทนคาสีไดถึง 16,777,216 สี 
 

 
 

ภาพที่ 2-1  แบบจําลองสีโหมด RGB 
 

2.1.1.2 แบบจําลองสี XYZ (XYZ Color Model)  เปนตัวกลางอางอิงการเปลี่ยนแปลง
คาระหวางแบบจําลองสีทั้งหมด โดยหลักการคือ การใหแหลงกําเนิดแสงที่ไดทําการสมมุติขึ้นใน
อุดมคติเพื่อใชเปน Primary Colors สําหรับการผสมสีแบบ Additive ซ่ึงเปนการผสมสีของแสงสี
และทําใหเกิดสีตางๆ ขึ้น สีที่เกิดขึ้นจากการผสมนี้มนุษยไมสามารถมองเห็นไดทั้งหมด XYZ 
Model ประกอบดวยสามสวนคือ X Y และ Z ตามลําดับ โดย XYZ Model นี้จะคํานึงถึงระดับความ
สวาง หรือ Illuminance ดวย นอกเหนือจากขอมูลท่ีบอกความแตกตางของสี แตถาตองการคํานึงถึง
ระดับความสวางของสีเพียงอยางเดียวก็สามารถที่จะแปลงใหอยูในรูป X และ Y โดยทางเลือกอีกวิธี
หนึ่งคือ การใชระบบ xyY โดยที่ x และ y สองตัวแรกจะระบุตําแหนงของสีบน  
CIE Diagram สวน Y ที่เพิ่มเขามาเพื่อบอกคาความสวางของสีนั้นๆ ทําใหสามารถที่จะเปลี่ยน
กลับไปใหอยูในรูป XYZ Model ได 

เหตุที่ใชคา Y เนื่องจากวาในขั้นตอนการสมมุติแหลงกําเนิดแสง Standard Primary Colors 
นั้น ไดมีการกําเนิดใหปริมาณของ Y ที่ใชในการกระตุน Cone Cell ทั้งสาม เพื่อท่ีจะทําใหเกิดเปนสี
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ตางๆ ตลอดสเปคตรัมนั้นเทากับความสามารถในการตอบสนองตอการถูกกระตุนของแสงแตละสี
ตลอดทั้งสเปคตรัมของ Cone Cell ทั้งสามรวมกัน ความสามารถของ Cone Cell ทั้งสามดังกลาว 
สามารถที่จะนํามาสรางความสัมพันธตลอดทั้งสเปคตรัมได เรียกวา “Photopic Spectral Luminous 
Efficiency Curve” หรือ Curve มีลักษณะเปนรูปโคงคว่ํา ดังนั้นจะเห็นวาเมื่อนํา Core Cell ทั้ง 3 
รวมกัน จะมีความไวตอแสงสีในชวงกลางของสเปคตรัมซึ่งคือ บริเวณของสีเหลืองเขียวมากที่สุด 
และลดลงเมื่อคอนไปทางดานสีแดงมวงจนไมสามารถมองเห็นไดในที่สุด 

จะเห็นไดวาสวนที่เปนขอมูลที่บอกความแตกตางของสี คือ xy และสวนที่บอกความสวางคือ 
Y โดยที่ xy นี้ จะถูกเรียกวา Chromaticity Value สวน Y จะถูกเรียกวา Luminance Value ถาหากมี
ภาพที่ใช xyY Model โดยเราสามารถที่จะใชเพียงคา Y เพียงคาเดียวเพื่อทําการแสดงภาพที่มีความ
ถูกตองดานความสวาง และ Contrast ของภาพแตจะเปนภาพที่มีสีขาวดําเหมือนกับการที่ดูภาพจาก
โทรทัศนขาวดํา ซ่ึงแตกตางจาก RGB Model ที่จะไมสามารถใช Channel หนึ่ง เพื่อทําการแสดง
ภาพที่มีความสวางและ Contrast ของภาพได 

2.1.1.3 แบบจําลองสี LUV [14] เปนอีกรูปแบบหนึ่งที่สามารถสื่อความหมายและ
สอดคลองกับการแสดงความรูสึกของมนุษยได การแปลงคาจากแบบจําลองสี RGB เปน
แบบจําลองสี LUV จะตองทําการแปลงคา จาก RGB เปน XYZ แลวทําการแปลงคา XYZ เขาสูคา
ของแบบจําลอง LUV โดยกําหนดให XYZ เปนคาเริ่มตนโดยคาสีทั้งหมดจะถูกกําหนดเพียงคาที่
เปนคาบวกเทานั้น ที่ซ่ึงคา Y ตัวแรกจะถูกกําหนดแบบตายตัว เพียงรอรับคุณลักษณะของแสงและส ี 
จากนั้นรวมคา XYZ แสดงออกมาในลักษณะของกราฟ จะได Lowercase xyz นํามาทํานอมอนไลซ
ไดคาของ xyz เปน x + y + z =1 ดังนั้น x=X/(X+Y+Z), y=Y/(X+Y+Z), z=Z/(X+Y+Z) ดวยเหตุนี้ 
xyz จึงอยูบน X+Y+Z = 1 ของสีในรูปแบบ xyz มีลักษณะ Solid ในขั้นตอน Lowcase นี้ มีช่ือ
เรียกวา Chromaticity Value และแปรเปลี่ยนเปน xy spces ของ (X+Y+Z=1) spces ซ่ึงถูกเรียกวา 
Chromaticity Diagram ซ่ึงในไดอะแกรมนี้โดยท่ัวไปแลวคาสีพื้นฐานจะเหมือนกันแตจะตางกันที่
แสงสี (Brightness) เปรียบเทียบกับจุดที่เหมือนกัน ณ ตําแหนงเดียวกัน ไดไดอะแกรมพื้นฐานดวย
การกําหนด C-illuminant หรือ จุดสีขาว และนับจํานวนตัวเลขที่อยูรอบนอกที่มีขนาดสอดคลองกัน
เก็บไวใน Wevelangnt ของนาโนมิเตอร ซ่ึง LUV space นั้น ใชรูปแบบเดียวกันกับ CIE XYZ space 

2.1.2.  พื้นผิว (Texture) เปนรูปแบบการเรียงตัวของสี เปนวิธีที่ดีในการแยกประเภทของ
รูปภาพ แตขอเสียคือไมสามารถอธิบายเปนคําพูดที่ใชอธิบายรูปภาพได เทคนิคตางๆ ไดออกเปน 3 
ประเภท คือ ความนาจะเปนกับสถิติ (Probabilistic/Statistic) แถบสี (Spectral) และโครงสราง 
(Structurel) 
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2.1.3.  รูปราง (Shape) แบงออกเปน 2 ประเภทคือ เสนขอบ (Boundary-based) และบริเวณ 
(Region-based) เสนขอบจะพิจารณาเฉพาะเสนลอมรอบวัตถุ สวนบริเวณจะพิจารณาพื้นทีท่ัง้หมดที่
อยูในเสนลอมรอบวัตถุ คุณลักษณะของรูปรางที่ตองการจะตองไมขึ้นกับการเปลี่ยนตําแหนง การ
หมุน และการเปลี่ยนขนาด วิธีหนึ่งที่มีคุณสมบัตินี้คือ Anglogram เปนเทคนิคที่พัฒนามาจากวิธีการ
ทําสามเหลี่ยมที่ช่ือวา “Delauney Triangulation” 

2.1.4.  การทําดัชนีพื้นที่ของสี (Spatial Color Indexing) ในแตละวัตถุในรูปภาพจะมีบริเวณ
เปนของตัวเอง วิธีนี้จะกําหนดดัชนีใหกับบริเวณของวัตถุตางๆ ในรูปภาพ ในระยะแรกมีโปรแกรม
ที่ติดตอผูใชที่สามารถกําหนดขอบเขตของวัตถุเพื่อใชในการคนหาได ตอมาไดมีการปรับปรุงโดย
การรวมลักษณะทั้งสีและรูปรางเขาดวยกัน 
 
2.2  การหาคาความสําคัญของสี 

คาความสําคัญของสี [11] นี้ ถือเปนเครื่องมือในการบอกความแตกตางของลักษณะเดนของสี 
ในอดีตใชสําหรับการคํานวณหาคาความคลายคลึงกันของสีบนภาพ ซ่ึงคาความคลายคลึงที่ไดมา
สามารถใชเปนตัวช้ีเพื่อเปรียบเทียบกับขอมูลภาพในฐานขอมูล สําหรับระบบการคนคืนภาพเชิง
เนื้อหา จากงานวิจัยที่ไดทําการทดลองพบวาสามารถใหผลสําเร็จที่ดีในการหาการกระจายตัวที่
คลายคลึงของพื้นที่สีบนภาพ 

พื้นฐานของคาความสําคัญของสีนี้ ถูกสรางขึ้นมาจากสมมุติฐานการกระจายตัวของคาสีบน
ภาพที่สามารถใหความหมายความนาจะเปนของการกระจายของสีขอมูลในแตละพื้นที่  โดยจะ
แสดงลักษณะพิเศษออกมาที่สามารถพิจารณาไดจากตัวเลขแตละคาความสําคัญ เพราะฉะนั้นผลที่
ไดมาจากคาสีของภาพก็คือคาเฉพาะในแตละคาจากการกระจายตัวของขอมูลสีนี้ ซ่ึงคาความสําคัญ
ของสีนี้ที่ไดจากการดึงลักษณะเดนนี้ จะเปนตัวระบุคาสีบนภาพ 

Stricker และ Orengo [6] ใช 3 คาความสําคัญหลักในการหาคาการกระจายตัวของสี นั่นก็คือ 
คาเฉลี่ย (Mean) คาความแปรปรวน (Variance) และคาความบิดเบือน (Skewness) คาสีที่ไดจากทั้ง 3 
คาความสําคัญหลักนี้ จะใหผลลัพธคาสี  9 จํานวนดวยกัน  ซ่ึงไดจากการคํานวณในแตละ 
แชลแนลของภาพ ซ่ึงสมการที่ใชสําหรับการคํานวณคาความสําคัญของสี สามารถหาไดจากสมการ
ที่ (2-1), (2-2) และ (2-3) ตามลําดับ 
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เมื่อ  คือ คาเฉลี่ย iμ

   คือ คาความแปรปรวน iσ

  คือ คาความบิดเบือน iS

  คือ คาของ i-th ที่เกิดในแตละ Channel ของสี จาก j-th ของพิกเซลภาพ ijP

  คือ ผลรวมของพิกเซลทั้งหมดที่เกิดขึน้บนภาพ N

 
โดยปกติคาความสําคัญของสีนี้ สามารถคํานวณไดทั้งระบบสีแบบจําลองสีแบบ YCrCb 

แบบจําลองสีแบบ LAB แบบจําลองสีแบบ CMY และแบบจําลองสี HSV (หรือ HSL, HSB) เปน
ตน แตในงานวิจัยเกี่ยวของ [1], [2], [8] ไดทําการทดลองและหาความความสําคัญของสี โดยใช
สมการเพื่อหาคาความสําคัญของสีเพียง 2 คา คือ คาเฉลี่ยและคาความแปรปรวน ที่สามารถหาคา
ความสําคัญของสีไดอยางมีประสิทธิภาพและพบวาสามารถใหคาความถูกตองสูงจากความนิ่งของ
ความอิ่มตัวของคาสี เมื่อกระทําบนภาพในแบบจําลองสีแบบ LUV 
 
2.3  การหาคาฮิสโตแกรมของวัตถภุาพ (Edge Detection Histogram) 

เทคนิคการหาขอบของวัตถุภาพเปนคุณสมบัติหนึ่งที่สามารถเปนตัวแทนของวัตถุในภาพได
อยางชัดเจน ดวยคุณสมบัติของขอบที่ไมขึ้นกับการเปลี่ยนตําแหนง การหมุน และการเปลี่ยนขนาด 
เมื่อนํามาสรางฮิสโตแกรมแลวสามารถไดลักษณะเดนสําหรับการเปรียบเทียบขอมูลไดอยางชัดเจน 
ซ่ึงการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ [1] นี้ ไดนําเอาเทคนิคการหาขอบภาพโดยวิธีการ Canny 
มาประยุกตใช โดยการดัดแปลงขั้นตอนจากวิธีการหาขอบของ Canny หลังจากการคํานวณคา 
Gradient แลวจึงคํานวณพิเซลภาพตามทิศทางคามุมของแตละกลุมทิศทาง ซ่ึงสามารถแสดงทิศทาง
ของจุดขอบบนพิกเซลภาพได ในงานวิจัยของ Wang และ Zhang [1] ไดใชวิธีการหาหาฮิสโตแกรม
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ของวัตถุภาพ จํานวนทั้งหมด 37 กลุมทิศทาง โดยกลุมทิศทางที่ 36 แรกมาจากการนับจํานวนของ
จุดขอบภาพที่สามารถเกิดทิศทางบนวัตถุภาพ เมื่อทําการควอนไทซ คร้ังละ 10 องศา และกลุม
ทิศทางสุดทายเปนการนับจํานวนจุดขอบทั้งหมดที่ไมมีทิศทางมุม คํานวณไดจากสมการที่ (2-4) 

 
 ( ) ( ) /H i h i M=  (2-4) 
 

เมื่อ ( )H i  คือ จํานวนจุดขอบในแตละทิศทางที่เกิดขึน้ 
 คือ  จํานวนพกิเซลทั้งหมดที่เกิดขึ้นบนวตัถุภาพ  M

 
2.3.1  วิธีการหาขอบภาพ (Edge Detection) 
การหาขอบภาพ คือ การตรวจสอบวาเสนขอบลากผานหรือใกลเคียงกับจุดใด  โดยคํานวณ

จากการเปลี่ยนแปลงของความเขมในตําแหนงที่ใกลเคียงกับจุดดังกลาว [17] (ภาพที่ 2-2 (ก)) ซ่ึง
วิธีการหาขอบนั้นมีดวยกันหลายวิธี แตอยางไรก็ตามสามารถแบงไดเปน 2 กลุมหลัก คือวิธี 
Gradient และวิธี Laplacian โดยในแตละวิธีมีรายละเอียดดังตอไปนี้ 

2.3.1.1  วิธี Gradient 
เปนความคิดแรกที่ใชวิเคราะหหาขอบภาพ โดยใชวิธีการวัดความเปนแปลงความเขม (Gray 

level) ของจุดภาพที่กําลังพิจารณากับจุดภาพที่อยูขางเคียง เพื่อการตัดสินใจตอไปวาเปนขอบภาพ
หรือไม โดยวิธีนี้จะหาขอบดวยการหาจุดต่ําสุดและจุดสูงสุดในรูปของอนุพันธอันดับหนึ่งของภาพ 
โดยจุดที่เปนขอบจะอยูในสวนที่เหนือคา Threshold (ภาพที่ 2-2 (ข)) จึงอาจทําใหเสนขอบที่ไดมี
ลักษณะหนา ตัวอยางวิธีการหาขอบของกลุมนี้ เชน Roberts, Prewitt และ Canny เปนตน ดังภาพ
ตัวอยางที่ 2-2 

 

 
ภาพที่ 2-2  ตัวอยางการหาขอบดวยวิธี Gradient 
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2.3.1.2  วิธี Laplacian  
วิธีนี้จะหาขอบโดยใชอนุพันธอันดับ 2 โดยใชจุดที่คา  เปน “0” (ภาพที่ 2-2 (ค)) ซ่ึงวธีินีจ้ะ

ใชเวลาในการคํานวณมากกวาวิธี Gradient สามารถใชกรองความถี่ต่ําไดขอบโครงภาพ ตัวอยาง
วิธีการหาขอบของกลุมนี้ เชน Laplacian of Gaussian และ Marrs-Hildreth เปนตน 

y

 

(ก)   
 
 
(ข)   
 
 
(ค)   

 
ภาพที่ 2-3  การกําหนดคา Threshold ในการแบงเสนขอบดวยวิธี Gradient และวิธี Laplacian 

 

ภาพที่ 2-4  ตัวอยางการหาขอบดวยวิธี Lapacian 
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ในงานวิจัยนี้เลือกใชวิธีหาขอบ ดวยวิธี Canny ซ่ึงเปนวิธีการหาขอบที่สามารถเลือกทิศทางการเกิด
ขอบภาพได และไดผลดีในการหาขอบในภาพ ซ่ึงอยูในประเภทวิธีการหาขอบแบบGradient 
ขั้นตอนวิธีการหาขอบโดยวิธีของ Canny แสดงดังภาพที่ 2-5 
 

 

Smoothing with Gaussian Filter 

Gradient Calculation 

Non-maxima Suppression 

Thresholding 

 
ภาพที่ 2-5  ขั้นตอนวิธีการหาขอบโดยวิธี Canny 

 
การทํางานของ Canny Edge Detection  นั้นเริ่มตนจากการปรับภาพใหเรียบ (Smoothing) 

ดวยตัวกรองเกาเซียน (Gaussian Filter) เพื่อกําจัดสัญญาณรบกวน หลังจากนั้น คํานวณคาขนาด 
(Magnitude) และทิศทาง (Orientation) ของ Gradient โดยใชการหาอนุพันธอันดับหนึ่ง ในขั้นตอน
ถัดมาจึงใช Non-maximas suppression กับ Gradient Magnitude เพื่อทําใหไดขอบที่บางลง และใน
ขั้นตอนสุดทายใช Double Thresholding Algorithm เพื่อระบุพิกเซลที่เปนขอบและชวยเชื่อมตอ
ขอบ โดยในแตขั้นตอนมีรายละเอียดดังตอไปนี้ 

2.3.2.1 การขจัดสัญญาณรบกวน (Smoothing with Gaussian Filter) 
ในขั้นตอนแรกของการหาขอบโดยอัลกอริทึมนี้จะตองกําจัดสัญญาณรบกวนออกกอนโดย

ใชตัวกรองเกาเซียน ซ่ึงสามารถคํานวณไดจากการใชหนาตาง (Mask) ขนาดเล็ก ขนาดของหนาตาง
เกาเซียนนี้ หากมีขนาดกวางจะมีผลทําใหลดสัญญาณรบกวนไดมาก แตถากวางมากเกินไปจะมีผล
ทําใหขอบยอยๆ ที่เปนสวนรายละเอียดนั้นหายไป สําหรับการคํานวณหาภาพที่ไดจากการใชตัว
กรองเกาเซียน เปนดังสมการที่ (2-5) 
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 ( , )* ( , ; )ijS I i j G i j σ=  (2-5) 
 

เมื่อ  คือ ภาพภายหลังการกรอง ijS

 ( , )I i j  คือ ภาพที่ตองการหาขอบ 

  คือ ตัวกรองแบบ Gaussian ( , )G i j

 σ  คือ คาเบี่ยงเบนมาตรฐานของการกระจาย 
 

2.3.2.2 คํานวณหาทิศทางการเปนขอบภาพ (Gradient Calculation) 
ในขั้นแรกนํา Smoothing Image มาสราง  partial derivatives ijS ,x y ,i jp  และ  

ตามลําดับ ดังสมการที่ (2-6) และ (2-7) 
,i jQ

 
  (2-6) , 1 , 1, 1 1,{ij i j i j i j i jP S S S S+ + + += + }/ 2

}/ 2

 
 , , 1, , 1 1, 1{i j i j i j i j i jQ S S S S+ + + += +  (2-7) 
 

เมื่อ  คือ คาความแตกตางในแกนแนวนอน ,i jP

  คือ คาความแตกตางในแกนแนวตั้ง ,i jQ

  คือ คาความเขมแสงของจุดภาพ ,i jS

 
หลังจากนั้น ดําเนินการแปลงรูปแบบจาก Rectangular ไปเปน Polar (Rectangular-To-Polar 

Conversion) เพื่อหาขนาดและทิศทางของ Gradient ตามสมการที่ (2-8) 
 

 2 2
, ,i j i j i j,M P Q= +  (2-8) 

 
,

,

arctan i j

i j

Q
P

θ =  (2-9) 

 
จากสมการขางตนจะสามารถหาคามุม θ  ออกมาได เมื่อแทนคาตัวแปรในฟงกช่ัน  arctan( , )x y
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2.3.2.3 การขจัดคาที่ไมมากที่สุด (Non-maxima Suppression) 
 สําหรับการหาขอบโดยวิธีการ Canny จุดที่ถือเปนเสนขอบไดนั้นตองเปนจุดที่ใหคาสูงสุด
เฉพาะที่และเปนทิศทางเดียวกับ Gradient ดวย ซ่ึงดวยวิธีดังกลาวนี้ทําใหไดขอบที่บางเพียง 1 พิก
เซล ภาพที่ไดหลังการทํา Non-maxima Suppression จะใหคาเปนศูนยในทุกจุดยกเวนจุดที่เปน 
Local Maxima Points ซ่ึงจะยังคงคาเดิมไว 
 2.3.2.4  การกาํหนดคาขีดแบง (Thresholding) 
 แมวาภาพจะผานการขจัดสัญญาณรบกวนในขั้นตอนแรกแลวก็ตาม ภาพที่ไดอาจยังมีเสน
ขอบที่ไมใชขอบที่แทจริงปรากฏอยูอันเนื่องจากสัญญาณรบกวนหรือลักษณะของวัตถุในภาพเปน
พื้นผิวที่มีลวดลายหรือมีรายละเอียดภายในมากดังนั้น เพื่อลดปญหาดังกลาวจึงไดมีการกําหนดคา 
Threshold ขึ้นมา 2 คา คือ High Threshold (T1) และ Low Threshold (T2) โดยพิกเซลที่มีคา
มากกวา T1 จะถูกปรับเปน “1” (เปนพิกเซลที่เปนขอบ) แตถานอยกวา T2 จะถูกปรับเปน 0 สวน
คาที่อยูระหวางคา Threshold ทั้งสอง การปรับเปนคา “0” หรือ “1” นั้นขึ้นอยูกับพิกเซลที่อยูรอบ
ขาง หากพบวาพิกเซลที่อยูรอบขางของพิกเซลที่เปนขอบ (คา > T1) มีคามากกวา T2 แลว จะปรบัคา
พิกเซลดังกลาวใหมีคาเปน “1” และถือเปนสมาชิกหนึ่งในภาพขอบดวยเชนกัน 
 
2.4  ซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน (Support Vector Machine) 

วิธีการของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน [3], [4], [9] จัดเปนเทคนิคที่ใชในการแกปญหา
ทางดานการรูจํารูปแบบขอมูล โดยอาศัยหลักการของการหาสัมประสิทธิ์ของสมการเพื่อสรางเสน
แบงแยกกลุมขอมูลที่ถูกปอนเขาสูกระบวนการสอนใหระบบเรียนรู โดยเนนไปยังเสนแบงแยกแยะ
กลุมขอมูลไดดีที่สุด (Optimal Separating Hyperplane) สําหรับรากฐานเดิมของซัพพอรตเวกเตอร
แมชชีน ถูกนํามาใชกับขอมูลที่เปนเชิงเสน แตในความเปนจริงแลวขอมูลที่นํามาใชในระบบการ
สอนใหระบบเรียนรูสวนใหญมักเปนขอมูลแบบไมเปนเชิงเสน ซ่ึงสามารถแกปญหาดังกลาวดวย
การนําเคอรเนลฟงกชันมาใชโดยจะกลาวตอไปในเรื่องของเคอรเนลฟงกชัน 

2.4.1  แนวความคิดของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน 
แนวความคิดของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน [16] นั้น เกิดจากการที่นําคาของกลุมขอมูล

มาวางลงในฟเจอรสเปซ (Feature Space) จากนั้นจึงหาเสนที่ใชแบงขอมูลท้ังสองออกจากกันโดย
จะสรางเสนแบง (Plane) ที่เปนเสนตรงขึ้นมา และเพื่อใหทราบวาเสนตรงที่แบงสองกลุมออกจาก
กันนั้น เสนตรงใดเปนเสนที่ดีที่สุด [15] ดังภาพที่ 2-6 
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ภาพที่ 2-6  ตําแหนงขอมูลสองกลุมในฟเจอรสเปซ (Feature Space) 
Plane

y 

x 

 
สามารถนํามาเขียนเปนสมการเพื่อใชในการแกปญหา โดยขอมูลที่นํามาวางลงในพื้นที่

คุณลักษณะนั้นเปนกลุมขอมูลที่อยูในรูปของเวกเตอรจะได 
 
 1 1(( , ),..., ( , ))i iX x y x y=  (2-10) 
 

เมื่อ  คือ ชุดคาลักษณะเดน X

 
จากนั้นทําการกําหนดสมการขึ้นมา ซ่ึงสมการดังกลาวมีลักษณะเปนสมการเสนตรง เพื่อ

นํามาสรางเปนเสนตรงบนไฮเปอรเพลนซึ่งแบงกลุมขอมูลที่มีลักษณะเชิงเสนสองกลุมออกจากกัน 
โดยมีการกําหนดกลุมของขอมูลทั้งสองฝงเปนเพียงสองคาซึ่งแทนดวยคา y  ซ่ึงขอมูลที่เปน
ตัวกําหนดความชันและระนาบที่เกิดขึ้นบนไฮเปอรเพลนเกิดจากคูขอมูล  และกําหนด
สมการที่ เปนตัวบงบอกขอมูลแตละกลุมวาอยูสวนไหนของเสนแบงไฮเปอรเพลนแสดงได 
ดังสมการที่ (2-11) และสมการที่ (2-12) 

( , )w b

เมื่อนําสมการเงื่อนไขทั้งหมดมาวิเคราะหเชิงเรขาคณิต โดยพิจารณาในกรณีที่ขอมูลถูก
แบงกลุมไดสมบูรณตามเงื่อนไขของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนในสมการที่ (2-13) และขอมูลการ
สอนใหระบบเรียนรูตองอยูในรูปแบบของเชิงเสน สามารถแสดงลักษณะการวางตัวของกลุมขอมูล
ไดดังภาพที่ 2-5 เวกเตอรของขอมูลที่ถูกปอนเขาสูระบบการสอน เพื่อใหระบบเรียนรูแทนดวย
สมการ และขอมูลทั้งสองดานแบงเปนบวกและลบ สถานะของขอมูลจึงแทนดวย  ซ่ึงมีสองคา y
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คือ  และ  นั้น แตทั้งนี้ก็ยังตัดสินไมไดวาเสนแบงนั้นควรจะเปนเสนใดจึงจะดีที่สุด 
วิธีการที่ใชในการหาเสนแบงที่ดีที่สุดคือการเพิ่มเสนขอบใหกับเสนแบงทั้งสองขาง ทําใหไดเสน
ใหมที่จะถือเปนเสนขอบของขอมูลแตละฝงอีกดวย เสนขอบ (Margin) ที่เปนเสนขอบของเสนแบง
นั้นจะเปนเสนที่สัมผัสกับคาขอมูลในฟเจอรสเปซ (Feature Space) ที่ใกลที่สุด เสนขอบของทั้งสอง
เสนที่เพิ่มขึ้นมานี้ถูกแทนดวยสมการ 

1y = 1y = −

1Tw x b y+ ≥ ≥  ถาอยูดาน 1y =  และ  
ถา  หากเสนขอบของเสนแบงใดๆ ที่มีความกวางมากที่สุด แสดงใหเห็นวาขอมูลสองชุดมี
การแยกกันชัดเจนมากที่สุด ดังนั้นเสนแบงที่มีเสนขอบกวางที่สุดจึงเปนเสนแบงที่ดีที่สุด และเรียก
ตําแหนงการสัมผัสขอมูลที่ใกลที่สุดจากการเพิ่มขอบนี้วา “เวกเตอรสนับสนุน” (Support Vector) 
โดยเรียกเสนประที่แบงขอมูลทั้งสองเสนวาเสนขอบ ซ่ึงสามารถเขียนเปนสมการการคํานวณ 
ความกวางของเสนขอบตองทําการคํานวณพจนใหอยูในรูปปกติ (Normalization) โดยคํานวณจาก
สมการที่ (2-11) และ (2-12) เมื่อแทนคาลงไปแลว 

1Tw x b y+ ≤ ≤ −

1y = −

 
 Tw x b y+ ≥  เมื่อกําหนดให  (2-11) 1y =

 
 Tw x b y+ ≤  เมื่อกําหนดให  (2-12) 1y = −

 

  (2-13) 01)( ≥−+ bxwy T

 
เมื่อ  คือ คากลุมขอมูล (1,-1) y

  คือ คาความชัน w

 คือ คาลักษณะเดน  x

  คือ คาคงที่ (คาตัดแกน ) yb
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 x

w
1x

2x
 Support Vector 

 Support Vector 

1≥≥+ ybxwT  

1−≤≤+ ybxwT 0==+ ybxwT

w
2

1=y1−=y

y 

 
 

ภาพที่ 2-7  การวางตัวของขอมูลในลักษณะเชิงเสน 
 

 1Tw x b+ + =

 1Tw x b− + = −

( )Tw x x+ − 2− =  

( ) (Tw )M x x
w

+ −= −  

2M
w

=  (2-14) 

 
 คือ ความกวางของเสนขอบ เมื่อ M

 
หลังจากที่ไดสมการที่ (2-13) และ (2-14) ของการหาเสนแบงและคาความกวางตามลําดับ

แลว จึงทําการแกสมการนั้นตอดวย Lagrangian Dual Problem [15] ในสมการที่ (2-13) 
 

2 2

1

1( , , ) (( ) ) 1
2

n

i i i
i

L w b w y w bα α
=

⎡ ⎤= − + −⎣ ⎦∑  (2-15)  

 
เมื่อ 0; 1,2,3,...,i i Nα ≥ =  
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สมการที่ (2-15) ถูกนํามาหาอนุพันธ (Differential) เพื่อหาคาน้ําหนักที่ดีสุด (w) 
 

1

( , , ) 0
N

i i i
i

L w b w y x
w

α α
=

∂
= −

∂ ∑ =  (2-16) 

 

1

( , , ) 0
N

i i
i

L w b y
b
α α

=

∂
= =

∂ ∑  (2-17) 

 
หลังจากไดสมการที่ผานแกปญหาดวย Dual Problem แลวคา  จะลดรูป และหาไดจาก

สมการที่ (2-18) 
w

 

  (2-18) 
1

N

i i i
i

w yα
=

=∑ x

 
เมื่อ α  คือ สัมประสิทธิ์คงที่ 

 
คา  นั้นไมปรากฏในการแกปญหาดวย Dual Problem จึงหาไดจากสมการที่ (2-19) b

 

1 1max ( ) min ( )
2

i i

T T
y i yw x w x

b =− =+
= − i

0

 (2-19) 

 
เมื่อนําคา  ที่แกปญหาไว ไปแทนในสมการที่ (2-20) ซ่ึงเปนสมการในการหาเสนแบงจะ

ได 
w

1

( ( ) ) 1
N

T
i i i i
i

y y x x bα
=

+ − ≥∑  (2-20)  

 
จากสมการที่ (2-20) คือการหาคาสัมประสิทธิ์ α  เพื่อนํามาใชบอกการวางตัวของเสนแบง

ขอมูลตอไป 
2.4.2  ขอผิดพลาดที่ไมสามารถแบงกลุมขอมูลได 

จากการหาซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนขางตน คิดในกรณีที่ขอมูลไมเกิดขอผิดพลาด แต
ในความเปนจริงผลลัพธของการแบงขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน ยอมมีขอผิดพลาดเกิดขึ้น
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จากคาขอมูลที่วางตัวในแกนซัพพอรตเวกเตอร การแกปญหานี้คือการยอมใหมีการเกิดขอผิดพลาด
นี้ไดในระยะหนึ่งที่ยอมรับได คานั้นเรียกวา “เวกเตอรอนุโลม” (Slack Vector) ดังแสดงภาพที่ (2-6) 
 

 x

 Support Vector  Support Vector 

1≥≥+ ybxwT  

0==+ ybxwT

w
2

w
1=y

1−=y

1x
2x

y 

 
ภาพที่ 2-8  การแบงกลุมขอมูลที่มีขอผิดพลาดโดยจุดขอมูลที่อยูในแกนซัพพอรตทั้งสองขาง 

 
เมื่อนําคาเวกเตอรอนุโลมเขามาในสมการที่ (2-15) ซ่ึงเปนขั้นการแกปญหา Dual Problem ก็

จะเกิดตัวแปร C  ขึ้นซึ่งก็เปนคาคงที่คาหนึ่ง ดังสมการที่ (2-21) 
 

∑ ξ+1b+wwyα∑ξ
2
C

+w
2
1

=αξbwL
N

1=i
iiiii

N

1=i

2
i

2 ])).(([),,,(
  (2-21) 
 

สมการที่ (2-21) ถูกนํามาหาอนุพันธ (Differential) เชนเดียวกับขั้นตอนในวิธีการแกสมการ
ที่ (2-15) 
 

∑
=

=−=
∂

∂ N

i
iii xyw

w
bwL

1
0),,,( ααξ

 (2-22)  

0),,,(
=−=

∂
∂ αξ

ξ
αξ CbwL

  (2-23) 

0),,,(
1

==
∂

∂ ∑
=

N

i
iiyb

bwL ααξ

 (2-24)  
 

ξ  คือ เวกเตอรอนุโลม เมื่อ 
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หลังจากไดสมการที่ผานการแกปญหาดวย Dual Problem แบบมีคาเวกเตอรอนุโลมแลวคา 

 ยังคงเปนเชนเดิมแตจะไดขอบเขตของ w α  ขึ้นมา 

  (2-25) 
∑
=

=
N

i
iii xyw

1
α

 
 เมื่อ  0C α≥ ≥  

 
 คา  จึงถือเปนพารามิเตอรอีกคาหนึ่งที่จะตองกําหนดขึ้นมาเพื่อใชหาคาสัมประสิทธิ์ C α  
ซ่ึงใชสําหรับเพิ่มประสิทธิภาพของการแบงกลุมขอมูล มีผลใหระยะทางระหวางเวกเตอรมีความ
กวางยิ่งขึ้นและยังทําหนาที่ชวยลดขอผิดพลาดที่เกิดขึ้น  

2.4.3  เคอรเนล (Kernel) 
เมื่อขอมูลที่ใชสําหรับการรูจํามีการวางตัวกันในลักษณะตําแหนงที่ไมสามารถแบงกลุมได

โดยเสนตรงตามวิธีการของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนที่มีรากฐานมาจากขอมูลเชิงเสน จึงไม
สามารถนํามาใชกับขอมูลที่ไมเปนเชิงเสนในลักษณะเชนนี้ได โดยสามารถแกปญหาลักษณะเชนนี้
ไดโดยการเปลี่ยนแปลงมิติของขอมูลใหสูงขึ้นเพื่อชวยในการเรียงตัวของขอมูลเสียใหมที่เรียกวา 
“พื้นที่มิติสูง” (Higher Dimensional Space) 
 

y y 

x
x

 
 

ภาพที่ 2-9  การเปลี่ยนมิติขอมูลไปยังมิติทีสู่งขึ้นดวยฟงกช่ันของเคอรเนล 
 

 ใดๆ ในเคอรเนลนัน้คือการคูณกนัของชุดเวกเตอรของ x
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  (2-26) j
T
iji xxxxK =),(

 
เคอรเนลที่นิยมใชมีอยู 3 ชนดิ [3] ดวยกันคือ 
โพลิโนเมียล (Polynomial) : 

 

  (2-27) 0>+= γ,)rxxλ()x,x(K d
i

T
iji

 
เมื่อ  คือ คาของ Degree ในรูปเลขยกกําลัง d

 
เรเดียลเบสิสฟงกชัน (Radial Basis Function-RBF) : 

 

  (2-28) 0>-= 2 γ),||xx||γexp()x,x(K jiji

 
เมื่อ  คือ คาพารามิเตอร γ

 
ซิกมอยด (Sigmoid) : 

 

  (2-29) )rxxγtanh()x,x(K j
T
iji +=

 
เมื่อ  คือ คาพารามิเตอร γ

  
ดังนั้นจากสมการของเคอรเนลนั้นสามารถที่จะแทนลงไปในตําแหนงของ T

i jx x  ในสมการที ่
(2-20) ซ่ึงสามารถจึงเขียนเปนสมการไดดังสมการที่ (2-30) ซ่ึงเปนสมการที่ใชในขั้นตอนที่จะ
เรียนรูวาจะวางตําแหนงเสนแบงไวที่ตําแหนงใดโดยทํางานรวมกับเคอรเนล เพื่อแปลงใหขอมูลที่
ยากตอการแบงแบบเชิงเสนสามารถแบงไดเมื่อถูกทําใหเปนขอมูลแบบมิติสูง (Higher Dimension) 
ดังนั้นจึงมีอีกสมการหนึ่งที่ใชคา  และ  เดิมมาจัดตําแหนงของขอมูลเพื่อท่ีใหทราบวาขอมูล
นั้นเปนกลุมใด กําหนดไดดังสมการที่ (2-31) 

w b
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  (2-30) 
01)),((

1

≥−+∑
=

N

i
jiiii bxxKyy α

 

  (2-31) 
)),(sgn()(

1
∑
=

+=
N

i
jiii bxxKyxf α

 
2.5  งานวิจัยท่ีเก่ียวของ 

ผลงานการวิจัยที่เกี่ยวของกับงานวิจัยนี้ ไดแก งานวิจัยเกี่ยวกับการคนหาทิศทางการวางตัว
ของภาพแบบอัตโนมัติของ Vailaya ในป 1999 [2] ซ่ึงใชวิธีการหาคาความสําคัญของสีของภาพ
แบบ LUV ฮิสโตแกรมของสี (Color histogram) ของภาพแบบ HSV คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ (Edge Direction Histogram) [7] และใชคุณลักษณะเดนของลายภาพแบบ MSAR ใน
กระบวนการแบงประเภทของภาพใช Bayesiam Classifier ที่ซ่ึงใช Learning Vector Quantization 
(LVQ) เปนตัวแสดงลักษณะเดนของกลุมขอมูลแตละประเภทที่ไดจากการประเมินคาความ
หนาแนนของลักษณะเดนที่สังเกตได ในการทดลอง Vailaya ไดนําเอาเทคนิคหลักการวิเคราะห
องคประกอบหลัก (PCA) และการวิเคราะห (LDA) มาทําการลดขนาดของขอมูลดวย ทําใหผลการ
ทดลองมีความถูกตองดีขึ้น 

ผลงานการวิจัยของ Wang และ Zhang ในป  2001 [1] ซ่ึงใชวิธีการหาคาความสําคัญของสี 
เชนเดียวกันกับวิธีการของ Vailaya และไดเสนอเทคนิควิธีการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ
โดยการเพิ่ม กลุมทิศทาง พิเศษซึ่งไดดัดแปลงมาจากวิธีการหาขอบภาพของ Vailaya [5] ใหกับ 
คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ Wang และ Zhang ใช Suport Vector Machine ในการแบงประเภท
ของภาพ 

ผลงานการวิจัยของ Zhang ในป 2002 [11] ใชวิธีการวิจัยโดยดึงลักษณะเดนของภาพจากคา
ความสําคัญของสี และคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ และแบงกลุมขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอร
แมชชีน ซ่ึงเปนการพัฒนาตอจาก Wang และ Zhang [2] โดยไดเพิ่มขั้นตอนแบงกลุมขอมูลดวย  
ซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน โดยวิธีการ Boosting และไดทดสอบกับภาพ 2 กลุม คือ ภาพภายใน
อาคาร และภาพภายนอกอาคาร 

ผลงานการวิจัยของ Jon Barker และ Zhou Su ในป 2004 [8] ใชวิธีดึงลักษณะเดนดวยหาคา
ความสําคัญของสี และใชวิธีการคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ใชนิวรอลเน็ตเวิรกในการ
แบงกลุมขอมูล 
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ผลงานการวิจัยตอมาคือผลงานวิจัยของ V. Vapnik และคณะ [3] ซ่ึงไดคิดคนและพัฒนา
วิธีการซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน โดยอาศัยหลักการของการหาสัมประสิทธิ์ของสมการเพื่อสราง
เสนแบงแยกขอมูล ซ่ึงซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนนี้ จัดเปนวิธีการที่ใหม มีจุดเดนในการแยกแยะ
ขอมูลไดดีกวาวิธีการอื่น และในปจจุบันมีผูพัฒนาเครื่องมือสําหรับใชงานซัพพอรตเวกเตอร  
แมชชีนหลายรูปแบบดวยกัน ชวยใหการทํางานวิจัยโดยใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนทําไดความ
สะดวก และมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น 



                                                                                                                                                                                                           

บทที่  3 
การดําเนินงานวิจัย 

 
 เนื้อหาของงานวิจัยในบทนี้จะกลาวถึงโครงสรางของระบบและขั้นตอนการวิจัยการ

ตรวจจับและแกไขการวางตัวของภาพ โดยใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน ซ่ึงไดนําทฤษฎีและวิธีการ
ที่กลาวไวในบทที่ 2  มาใชในงานวิจัย  ซ่ึงมีขั้นตอนการดําเนินงานวิจัยดังนี้ 
 
3.1  ระบบการตรวจจับทิศทางการวางตัวของภาพโดยใชคาความสําคัญของส ี

ในขั้นตอนนี้จะเปนการดึงลักษณะเดนของภาพเพื่อแสดงลักษณะความคลายคลึงและความ
แตกตางของขอมูลสีในแตละพื้นที่ โดยเร่ิมตนจากการดึงลักษณะเดนของภาพดวยคาความสําคัญ
ของสี หลังจากนั้นเขาสูกระบวนการสอนใหระบบเรียนรูถึงความแตกตางของฐานขอมูลภาพ
ทั้งหมด เพื่อใหทราบถึงลักษณะเดนของภาพในแตละประเภทเพื่อเก็บเปนตนแบบ (Model) ดังนั้น
เมื่อมีขอมูลภาพใหมๆ ที่ตองการทดสอบเขามา ระบบจะทําการดึงลักษณะเดนแลวทําการแบงกลุม
ขอมูลโดยเปรียบเทียบจากตนแบบ ทําใหสามารถพิจารณาไดวาภาพที่เขามาเปนลักษณะภาพ
ประเภทใด โดยแบงเปน 4 รูปแบบดวยกันไดแก รูปแบบทิศทางการวางตัวของภาพ ,  
และ  ซ่ึงสามารถแสดงผังขั้นตอนวิธีการดําเนินการของระบบไดดังภาพที่ 3-1 
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ภาพที่ 3-1  ผังขั้นตอนระบบตรวจจับทิศทางการวางตวัของภาพดวยคาความสําคัญของสี 
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RGB toLUV 

  For each 
  8 x8 block 

Mean, Variance 

Normalization

 
ภาพที่ 3-2  ขั้นตอนวิธีการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสี 

 
จากภาพที่ 3-2  ในขั้นตอนแรกจะทําการปรับลดขนาดของภาพใหเปน 192 x 128 พิกเซล 

สําหรับภาพในแนวนอน และขนาด 128 x 192 พิกเซล สําหรับภาพในแนวตั้ง แลวทําการหาคา
ความสําคัญของสีโดย ทําการแปลงภาพจาก RGB เปนภาพแบบ LUV เพื่อใหไดคาความคงที่ของสี
เมื่อทําการหมุนภาพที่ใชในการทดลอง จากการทดลอง [1], [2] เปรียบเทียบกับการแปลงคาสีดวย
แบบจําลองสีอ่ืนๆ พบวาวิธีการแปลงภาพจาก RGB เปนภาพแบบ LUV ใหคาความถูกตองดีที่สุด 
ดังนั้นในงานวิจัยนี้จึงไดทําการทําทดลองโดยการกระทําบนภาพแบบ LUV เชนเดียวกัน หลังจาก
นั้นทําการแบงภาพดวยบล็อกยอย ซ่ึงก็คือ การแบงภาพออกเปนภาพยอยๆ (Subimage) ใหได
ขนาด  ตอบล็อก วัตถุประสงคของการแบงภาพนี้ก็เพื่อแบงอาณาเขตของบริเวณตางๆ ใน
ภาพ ซ่ึงอาจจะสื่อความหมายที่แตกตางกันออกไป เชน บริเวณที่เปนทองฟา สนามหญา หรือพื้น
น้ํา เปนตน ประโยชนของการแบงภาพดวยบล็อกยอยเพื่อชวยในการเก็บคาความสําคัญของสีได
อยางละเอียดและสามารถเขาใจขอมูลที่แฝงอยูในภาพไดดี ซ่ึงขนาดของบล็อกที่ใชในการแบงภาพ
จะมีความสําคัญเปนอยางยิ่ง โดยทั่วไปความละเอียดของคาที่ไดจะมีขนาดมากหรือนอยขึ้นอยูกับ
การเลือกขนาดของ สําหรับในงานวิจัยนี้ได งานวิจัยของ Zhang [11] ไดเสนอคา  ที่
เหมาะสมขนาด  และในงานวิจัยนี้ไดทําการเลือก ที่เหมาะสมโดยให  

N N×

N N

5 ~ 10N = N 8N =

จากนั้นทําการหาคาเฉลี่ย และคาความแปรปรวน โดยกระทําในในแตละเชลแนลของภาพ 
ฉะนั้นผลรวมของคาที่ไดในแตละบล็อก จะไดเทากับ 6 คา (3 คาเฉลี่ย และ 3 คาความแปรปรวน) 
สมการสําหรับหาคาเฉลี่ย และคาความแปรปรวน หาไดจากสมการที่ (2-1) และ สมการที่ (2-2) 
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จากนั้นทําการนอมอนไลเซชั่น เพื่อชวยลดขนาดของคาลักษณะเดนที่ได และเพื่อปรับระดับของคา
ลักษณะเดนทั้งหมดใหอยูในระดับเดียวกัน ซ่ึงสมการในการนอมอนไลเซชั่น ซ่ึงสามารถหาไดจาก
สมการที่ (3-1) หลังทําการนอมอนไลเซชั่นเรียบรอยแลว จะไดคาขอมูลในลักษณะเวกเตอร  
มิติ  

xI1

 

 min( )
max( ) min( )

N

N

im imI
im im

=  (3-1) 

 
โดยที่ I  คือ ผลลัพธของขอมูลหลังการแปลง 
  คือ ขอมูลเวกเตอรของภาพ im

 N คือ ผลรวมของพิกเซลทั้งหมดของภาพ 
 
3.2  ระบบการตรวจจับทิศทางการวางตัวของภาพดวยใชคาฮิสโตแกรมของขอบวตัถภุาพ 

กระบวนการทํางานของการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพนี้  เพื่อใหไดลักษณะของ
ขอมูลการกระจายตัวของจุดขอบในแตละมุม เพื่อนํามาแปลงเปนฮิสโตแกรมสําหรับการ
เปรียบเทียบความแตกตาง จากการหมุนภาพในทิศทางที่แตกตางกัน โดยเริ่มจากทําการสอนให
ระบบเรียนรูถึงความแตกตางของฐานขอมูลภาพทั้งหมดสําหรับเก็บเปนตนแบบ (Model) เพื่อใช
ในการเปรียบเทียบกับขอมูลภาพใหมๆที่ตองการทดสอบ ทําใหระบบสามารถพิจารณาไดวาภาพที่
เขามาเปนลักษณะภาพประเภทใดโดยแบงได 4 รูปแบบดวยกันไดแก  รูปแบบทิศทางการวางตัว
ของภาพ ,  และ  สามารถแสดงขั้นตอนวิธีการของระบบไดดังภาพที่ 3-3 ,0o o90 o180 o270
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ภาพที่ 3-3  ผังขั้นตอนระบบตรวจจับทิศทางการวางตวัของภาพดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ

ภาพ 
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Image ขจัดสัญญาณรบกวน 
ตัวกรองแบบ Gaussian

คํานวณ Gradient  
หรือความเปนขอบภาพ 

ขอบภาพ 
แนวแกนแนว x 

ขอบภาพ 
แนวแกนแนว y

หาทิศทางของ  
Gradent

แปลงภาพ 
เปนแบบเทา 

NXXXXX ,...,,,, 4321

การควอนไทซเพื่อหาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 

 
ภาพที่ 3-4  ขั้นตอนวิธีการดึงลักษณะเดนดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 

 
จากภาพที่ 3-4 ในลําดับแรกจัดเตรียมขอมลูภาพสําหรับการทดลอง ทําการปรับลดขนาด

ของภาพใหเปน 192 x 128 พิกเซล สําหรับภาพในแนวนอน และขนาด 128 x 192 พิกเซล สําหรับ
ภาพในแนวตั้งขจัดสัญญาณรบกวนดวยตวักรองแบบ Gaussian เมื่อภาพนําเขามาจะทําการหาขอบ
ของภาพ  โดยตองผานการขจัดสัญญาณรบกวนกอน ดังสมการที่ (2-5)  หลังจากนัน้คํานวณ 
Gradient หรือความเปนขอบภาพตามแนวแกน x ( )และแกน ( ) ซ่ึงกระบวนการทําการ 
Gradient เปนวิธีที่ใชวเิคราะหหาขอบภาพ โดยใชวิธีการวัดความเปนแปลงความเขม (Grey Level) 
ของจุดภาพทีก่ําลังพิจารณากับจุดภาพที่อยูขางเคียง เพื่อการตัดสินใจตอไปวาเปนขอบภาพหรือไม 
ทําการใสคามุม θ  ใหแตละทศิทางของภาพ ดังสมการที่ (2-9) หลังจากนั้นทําการแปลงเปนฮิสโต
แกรมจากคาของมุม θ  ทําการควอนไทซเพือ่แบงเก็บคามมุที่เกิดขึ้นในแตละทิศทางภาพจากการ
แบงขอมูลภาพออกเปน -  ซ่ึงสามารถหาไดจากสมการที ่(2-4) หลังจากนั้นทําการแบง 
กลุมทิศทาง เพื่อบรรจุขอมูล  โดยในงานวิจัยนี้ไดทาํการเลือกคา กลุมทิศทาง ที่เหมาะสมโดยให 
กลุมทิศทาง เทากับ 37 ดังนัน้ในขั้นตอนนีผ้ลลัพธของการหาคาฮิสโตแกรมของวัตถุภาพจะใหคา
ลักษณะเดนจํานวน 37 คา ในลักษณะ 1x37 มิติ 

XG y yG

o0 o360

 
3.3  ระบบการตรวจจับทิศทางการวางตัวของภาพดวยการรวม 2 ลักษณะเดน 

กระบวนการทํางานของการรวม 2 ลักษณะเดนนี้ เกิดจากการรวมเอาลักษณะเดนทั้ง 2 วิธีมา
รวม เขาดวยกัน คือ การหาคาความสําคัญของสี และการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ เพื่อ
เก็บคาลักษณะเดนจากคุณสมบัติของสีและคุณสมบัติของรูปราง (เสนขอบ) นํามาทําการสอนให
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ระบบเรียนรู เพื่อเก็บเปนรูปแบบสําหรับภาพในแตละทิศทาง คือ ,  ,  และ  เมื่อ
ทําการอานไฟลภาพที่ตองการทดสอบเขามาทําการดึงลักษณะเดนแลว ทําใหระบบสามารถ
เปรียบเทียบความแตกตางของภาพในทิศทางที่แตกตางกัน โดยแบงได 4 รูปแบบดวยกันไดแก
รูปแบบทิศทางการวางตัวของภาพ รูปแบบ ,  และ  สามารถแสดงขั้นตอน
วิธีการของระบบ ไดดังภาพที่ 3-5 

o0 o90 o180 o270
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ภาพที่ 3-5  ผังขั้นตอนระบบตรวจจับทิศทางการวางตวัของภาพดวยการรวม 2 ลักษณะเดน 
 
  
  

 

Color Moments 
Extraction 

Edge direction 
histogram 
Extraction 

Color Moments 
&  

Edge direction 
histogram 

Combination 

N, X,...,X,X,X,X,X,X,X,X,X,X 10987654321  

 
 
 
 

 
ภาพที่ 3-6  ขั้นตอนวิธีการดึงลักษณะเดนดวยการรวม 2 ลักษณะเดน 
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จากภาพที่ 3-6 ในขั้นตอนแรกจัดเตรียมขอมูลภาพสําหรับการทดลอง ทําการปรับลดขนาด
ของภาพใหเปน 192 x 128 พิกเซล สําหรับภาพในแนวนอน และขนาด 128 x 192 พิกเซล สําหรับ
ภาพในแนวตั้ง หลังจากนั้นทําการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสี ดังรายละเอียดใน
ขั้นตอนวิธีการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสีในหัวขอ 3.1 และทําการดึงลักษณะเดนดวย
คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ดังรายละเอียดขั้นตอนวิธีการดึงลักษณะเดนดวยคาฮิสโตแกรม
ของขอบวัตถุภาพ ในหัวขอ 3.2 มาทําการคํานวณเพื่อหาคาลักษณะเดนทั้งสอง หลังจากนั้นนําคา
ลักษณะเดนทั้งสองที่ทําการรวมลักษณะเดน มาจัดวางในรูปแบบ เวกเตอรแบบ 1 x I  มิติ ดัง
แสดงในภาพที่ 3-7 
 
 

Edge direction histogram Color Moments 

 
 

1      2      3       4      5      6      7     ...     N1      2      3       4      5      6      7     ...     N

 
ภาพที่ 3-7  การจัดวางเวกเตอรขอมูลโดยการรวม 2 ลักษณะเดน 

 
3.4  วิธีการประเมินคุณภาพ 

ระบบการตรวจจับและแกไขการวางตัวของภาพโดยใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนจําเปนตอง
ประเมินประสิทธิภาพของระบบ เพื่อใชเปนมาตรฐานชี้วัดคุณภาพของการสอนใหระบบเรียนรู ซ่ึง
ในงานวิจัยนี้ระบุใชวิธีการประเมินประสิทธิภาพ ดังนี้ 

3.4.1  การคํานวณหาคาความถูกตอง (Accuracy Score) เปนการเปรียบเทียบระหวางขอมูล
ลักษณะเดนของภาพที่ตองการทดสอบและขอมูลลักษณะเดนของภาพในตนแบบ (Model) ซ่ึงจะ
พิจารณาเฉพาะขอมูลที่ตรงตามเกณฑของจํานวนความถูกตองของขอมูลทั้งหมด ดังสมการที่ (3-2) 
 

 100SFAsc
TF

= ×  (3-2) 

 
เมื่อ Asc คือ  คาความถูกตอง 

TF คือ  จํานวนขอมูลภาพทั้งหมดที่ใชในการทดลอง 
  SF คือ  จํานวนขอมูลภาพทดสอบที่ตรวจจับไดถูกตอง 
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3.4.2  การคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูและการทดสอบ 
3.4.2.1 รูปแบบที่ 1 เปนการคํานวณน้ําหนักของภาพในกลุมการสอนใหระบบเรียนรู 

เพื่อสรางเปนตนแบบหรือโมเดลสําหรับนํามาใชในการเปรียบเทียบกับคาน้ําหนักของลักษณะเดน
ของภาพที่นํามาทดสอบในการแบงกลุมขอมูล โดยใชวิธีการจัดรูปแบบขอมูลภาพประเภทละ 100 
ภาพ ทําการจัดรูปแบบโดยจัดใหเปนกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 50 ภาพ และกลุม
ภาพสําหรับการทดสอบ 50 ภาพ 

3.4.2.2  รูปแบบที่ 2 เปนการคํานวณน้ําหนักของภาพในกลุมการสอนใหระบบเรียนรู 
เพื่อสรางเปนตนแบบหรือโมเดลสําหรับนํามาใชในการเปรียบเทียบกับคาน้ําหนักของลักษณะเดน
ของภาพที่นํามาทดสอบในการแบงกลุมขอมูล โดยใชวิธีการจัดรูปแบบขอมูลภาพประเภทละ 100 
ภาพ ทําการจัดรูปแบบโดยจัดใหเปนกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 40 ภาพ และกลุม
ภาพสําหรับการทดสอบ 60 ภาพ 

3.4.2.3  รูปแบบที่ 3 เปนการคํานวณน้ําหนักของภาพในกลุมการสอนใหระบบเรียนรู 
เพื่อสรางเปนตนแบบหรือโมเดลสําหรับนํามาใชในการเปรียบเทียบกับคาน้ําหนักของลักษณะเดน
ของภาพที่นํามาทดสอบในการแบงกลุมขอมูล โดยใชวิธีการจัดรูปแบบขอมูลภาพประเภทละ 100 
ภาพ ทําการจัดรูปแบบโดยจัดใหเปนกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 30 ภาพ และกลุม
ภาพสําหรับการทดสอบ 70 ภาพ 

3.4.2.4  รูปแบบที่ 4 เปนการคํานวณน้ําหนักของภาพในกลุมการสอนใหระบบเรียนรู 
เพื่อสรางเปนตนแบบหรือโมเดลสําหรับนํามาใชในการเปรียบเทียบกับคาน้ําหนักของลักษณะเดน
ของภาพที่นํามาทดสอบในการแบงกลุมขอมูล โดยใชวิธีการจัดรูปแบบขอมูลภาพประเภทละ 100 
ภาพ ทําการจัดรูปแบบโดยจัดใหเปนกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 20 ภาพ และกลุม
ภาพสําหรับการทดสอบ 80 ภาพ 

3.4.3 การวัดประสิทธิภาพกับงานวิจัยที่เกี่ยวของ  
       จากผลงานการวิจัยของ  Wang และ Zhang [1] ซ่ึงไดทําการวิจัยโดยวิธีแรกทําการดึง 

ลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสี โดยใหขนาดบล็อกยอย เทากับ 8 x8  ซ่ึงไดใชพื้นที่ขอมลูภาพ  
3 ใน 4 สวน โดยเวนขอมูลสวนตรงกลางของภาพไว  วิธีที่สองทําการดึงลักษณะเดนดวยคาฮิสโต
แกรมของขอบวัตถุภาพดวยการใหคากลุมทิศทาง เทากับ 37 และใหคาบล็อกเทากับ 5 ซ่ึงจะเทากับ 
25 x 37 =925 คา  และวิธีที่สามการรวมลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสีและคาฮิสโตแกรม
ของขอบวัตถุภาพ นํามาทําการเปรียบเทียบกับงานวิจัยการตรวจจับและแกไขการวางตัวของภาพ 
โดยใชซัพพอรตเวกเตอรแมมชีนนี้ เพื่อเปรียบเทียบดานคาความถูกตองในการตรวจจับ, ความเร็วที่
ใชในการประมวลผล และดานขนาดของคาลักษณะเดน 
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3.5  การเตรียมขอมูลท่ีใชในงานวิจัย 
ภาพที่ใชในงานวิจัยนี้แบงเปน 3 กลุมดวยกัน คือ กลุมภาพภายในอาคาร กลุมภาพนอก

อาคารและกลุมภาพถายหนาตรง ขนาดภาพที่ใชในทําการทดลองขนาด 192 x 128 พิกเซล ภาพ
สวนใหญไดมาจากฐานขอมูลงานวิจัยเกี่ยวกับการคนคืนภาพของ Wang [10] และขอมูลจากการ
ถายภาพสีดวยกลองดิจิตอล ซ่ึงภาพที่นํามาใชในการทดลองอาจมีลักษณะการวางตัวในลักษณะ
แนวตั้ง และลักษณะแนวนอน ทําการแบงขอมูลตามประเภทของภาพ เลือกขอมูลที่จะใชทําการ
ทดสอบและตั้งชื่อภาพสําหรับการวิจัยครั้งนี้ เพื่อใหไดลักษณะเดนที่ครอบคลุมกับการทดลอง  
ดังแสดงในตารางที่ 3-1 
 
ตารางที่ 3-1 ขอมูลที่ใชในงานวิจยั 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทของภาพ ภาพตวัอยาง จํานวนทั้งหมด 

1 ภาพภายในอาคาร หองเรียน 

 

100 

ทะเล 

 

100 

พื้นหญา 

 

100 

พระอาทิตยตก 

 

100 

ภูเขาน้ําแข็ง 

 

100 

2 ภาพนอกอาคาร  

ทะเลทราย 

 

100 
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ตารางที่ 3-1 (ตอ) 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทของภาพ ภาพตวัอยาง จํานวนทั้งหมด 

3 ภาพถายหนาตรง ใบหนามนุษย 

 

100 

 
3.5.1  ขั้นเตรียมขอมูลสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 

การเตรียมขอมูล สําหรับการสอนการใหระบบเรียนรูถือเปนจุดเนนของงานวิจัยนี้ โดย
ขั้นตอนการสอนใหระบบเรียนรูนี้ ไดเนนที่ตัวอยางขอมูลท่ีนํามาใชจากขอมูลไฟลภาพประเภทละ 
100 ภาพ ทําการแบงเปนชุดขอมูลสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 50 ภาพ ทําการหมุนภาพ คร้ังละ 

 เพื่อใชเปนชุดขอมูลสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู ดังนั้นจะไดรูปแบบการเตรียมขอมูลภาพ
สําหรับกลุมขอมูลในการสอนใหระบบเรียนรู 4 รูปแบบดวยกัน ดังแสดงในภาพที่ 3-5 

o90

 

 
 (ก) (ข) (ค) (ง) 

 

ภาพที่ 3-8  ตัวอยางรูปภาพทัง้ 4 รูปแบบ (ก) รูปแบบ  (ข) รูปแบบ  (ค) รูปแบบ  และ 
(ง) รูปแบบ  

o0 o90 o180
o270

 
3.5.1.1  ขั้นตอนการเตรียมลักษณะเดนของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูดวยคา

ความสําคัญของสี ซ่ึงสามารถหาไดจากหวัขอ 3.1  นําขอมูลภาพมาทําการหมุนภาพ คร้ังละ  
คํานวณหาคาความสําคัญของสี โดยเก็บคาเพียงจํานวน 1 ใน 4 สวนของวัตถุภาพโดยตัดเก็บเฉพาะ
สวนบนสุดของภาพเพื่อเปรยีบเทียบหารูปแบบการจัดวางที่แตกตางกัน ซ่ึงจากลักษณะของภาพ
โดยทั่วไปหากใชวิธีการสังเกตตามขอมูลที่เปนจริงของภาพ พบวาวัตถุภาพที่เกิดขึ้นโดยทั่วไป เมื่อ

o90
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ทําการหมุนเปลี่ยนภาพในทศิทางตรงกันขามกัน ลักษณะของสีที่เกิดบนวัตถุภาพจะมีความ
แตกตางกันอยางชัดเจน ตวัอยางเชน กลุมภาพที่สามารถสังเกตไดเดนชดัในงานวิจยันี ้ไดแก กลุม
ภาพแบบมีทองฟา ซ่ึงหากภาพมีลักษณะทศิทางการวางตวัที่ถูกตอง สวนบนสุดของภาพจะเปน
ทองฟา และสวนลางสุดจะเปนพื้นดนิ ดังนั้นหากพิจารณาแลวเลือกเก็บภาพจํานวน 1 ใน 4 สวน
ของภาพแลวทําการจัดเรยีงขอมูลดังแสดงในตารางที่ 3-2 จะเห็นไดวาภาพที่จดัวางในลักษณะที่
ถูกตอง (รูปแบบ ) ประกอบดวยขอมูลภาพ 4 สวนดวยกัน ขอมูลของภาพที่สามารถสังเกตได
เดนชัดก็คือ สวน (ก) ซ่ึงเปนขอมูลภาพในลําดับแรกซึ่งเกือบทั้งหมดจะเปนทองฟา สวน (ข) ซ่ึง
เปนขอมูลในลําดับที่ 2 จะแสดงขอมูลที่เดนชัดในลกัษณะขอมูลพื้นดิน-ทองฟา ขอมูลในลําดับที่ 3 
สวน (ค) จะเปนขอมูลที่เดนชัดในสวนของพื้นดิน และขอมูลในลําดับที่ 4 สวน (ง) จะแสดงขอมูล
ที่เดนชัดในลักษณะขอมูลทองฟา-พื้นดิน เพราะฉะนัน้เมือ่ทําลักษณะเชนเดียวกนันี้ โดยการหมุน
คร้ังละ  จํานวน 4 คร้ัง ใหกบัภาพ จะสามารถเก็บคาลักษณะขอมูลที่มีลักษณะที่แตกตางกัน 4 
รูปแบบ ไดแก รูปแบบ , ,  และ  ดังนั้นในขัน้ตอนสุดทายของการหาคา
ความสําคัญของสีเมื่อทําการทํานอมอนไลเซชั่นเรียบรอย ทําการเก็บขอมูลลักษณะเดนเพยีง 1 ใน 4 
สวน รวมลักษณะเดนที่ไดดังลักษณะภาพทีแ่สดงในตารางที่ 3-2  จากภาพขนาด 192 x 128 พิกเซล 
เวกเตอรจะมีขนาด 1x 576 ฉะนั้นเมื่อรวมลักษณะเดนทั้ง 4 ขนาดของเวกเตอรทั้งหมดจะเทากับ 
1x2,304 ดังแสดงในภาพที่ 3-7  เปนขอมลูเวกเตอรของภาพสําหรับใชในการสอนการใหระบบ
เรียนรูดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน ในขัน้ตอนตอไป 

o0

o90
o0 o90 o180 o270

 
ตารางที่ 3-2  ลักษณะการเก็บขอมูลภาพดวยคาความสําคัญของสี 

ลักษณะรูปแบบการเก็บขอมูลภาพ  รูปแบบ 

(ก) (ข) (ค) (ง) 
o0      

o90      

o180      

o270      
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 รูปแบบ  0   o รูปแบบ  90o   รูปแบบ  180   o

 

 
 

ภาพที่ 3-9  ลักษณะการจดัเกบ็เวกเตอรขอมูลดวยคาความสําคัญของสี 
 
3.5.1.2  ขั้นตอนการเตรียมลักษณะเดนของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูดวยคา 

ฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ สามารถหาไดจากหัวขอ 3.2 โดยทําการหมุนภาพครั้งละ  
เชนเดียวกัน แตจะตางกันโดยการหาคาฮิสโตแกรมจะทําการเก็บคาขอมูลจากพื้นที่ทั้งหมดของ
ภาพ ดังนั้นเมื่อใหจํานวน กลุมทิศทาง เทากับ 37 คา ทําการหมุนเพื่อเปลี่ยนทิศทาง 4 ครั้ง ดังนั้น
ขอมูลสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูเวกเตอรจะมีขนาดเทากับ 1 x 148 สามารถแสดงไดดังภาพที่ 
3-8  

o90

 
 

 
 

ภาพที่ 3-10  ลักษณะการจัดเก็บเวกเตอรขอมูลดวยฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 
 

3.5.1.3  ขั้นตอนการเตรียมขอมูลการรวม 2 ลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสีและคาฮิส
โตแกรมของขอบวัตถุภาพ จากลักษณะเดนที่ไดมาทั้ง 2 รูปแบบ จากหัวขอ 3.3 ทําการรวมลักษณะ
เดนที่ได ในการหมุนครั้งละ  โดยทําการเก็บคาความสําคัญของสีกอน และตามดวยคาฮิสโต o90

แกรมของขอบวัตถุภาพ  ดังนั้นเมื่อทําการรวมลักษณะเดนที่ได เวกเตอรจะมีขนาด 1 x 2,452 ดัง
ภาพที่ 3-9 
 
 
 

 
 

ภาพที่ 3-11  ลักษณะการจัดเก็บเวกเตอรขอมูลดวยการรวม 2 ลักษณะเดน 

รูปแบบ  0   o รูปแบบ  90 o   รูปแบบ  180 o   รูปแบบ  270 o   

รูปแบบ  270 o   

รูปแบบ  270 o   รูปแบบ  0   o รูปแบบ  90 o   รูปแบบ  180   o

CM EDH CM EDH CM EDH CM EDH
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3.6 กระบวนการทํางานของซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน 
3.6.1 ขั้นตอนการสอนใหระบบเรียนรูดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน จากขั้นตอนการดึง 

ลักษณะเดนของภาพเขาสูขั้นตอนการสอนใหระบบเรียนรู โดยในขั้นตอนนี้ไดนําเอาคาเวกเตอร
ของขอมูลที่ไดจากการดึงลักษณะเดนจากหัวขอที่ 3.5.1.1 , 3.5.1.2 และ 3.5.1.3  นํามาทําการสอน
ใหระบบเรยีนรู ซ่ึงขอมูลที่ไดนี้ก็คือ คา  จากนั้นทําการกาํหนดคา  ใหกบัขอมูลซ่ึงจะมี
ทั้งหมด 4 คาดวยกันคือ 1 ,2, 3 และ 4 ซ่ึงเปนการกําหนดประเภทของขอมูลลักษณะเดนใหกับการ
สอนใหระบบเรียนรู ซ่ึงการแบงกลุมขอมูลลักษณะเชนนี้เปนการแบงกลุมขอมูลแบบหลายกลุม 
(Multi - Class Support Vector Classifier) แบบหนึ่งรายการ- เปรียบเทยีบกับ- หนึ่งรายการ  

ix iy

(one-against-one) [3] ดังนั้นจากขอมูลชุดการสอนใหระบบเรียนรูจํานวน 50  รายการ คาลักษณะ
เดนที่ไดจากกลุมภาพ 4 กลุม จึงเทากับ 200 รายการ แบงเปนกลุมภาพแบบ    จํานวน 50 
รายการ  กําหนดคา  เทากับ 1  กลุมภาพแบบ  จํานวน 50 รายการ กําหนด    เทากับ 2 
กลุมภาพแบบ  จํานวน 50 รายการ กําหนดคา  เทากับ 3 และ กลุมภาพแบบ  จํานวน 
50 รายการ โดยกําหนดคา  เทากับ 4 สมการที่ใชสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู ก็คอืสมการ
ทางคณิตศาสตรในสมการที่ (2-30) ซ่ึงเปนสมการที่ใชในการสอนใหระบบเรียนรู  บางครั้งคา
ลักษณะเดนทีไ่ดนี้ไมสามารถแบงแยกไดดวยสมการแบบซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนแบบเชิงเสน 
จึงจะตองใช  เคอรเนลเขามาชวย ในการทําใหขอมูลสองกลุมวางตัวจัดเรียงใหม เคอรเนลที่ใชมี 4 
ชนิดดวยกันไดแก  เชิงเสน โพลิโนเมียล  เรเดียลเบสิสฟงกช่ัน และซิกมอยด  

o0

iy
o90 iy

o180 iy
o270

iy

 หลังจากที่ผานกระบวนการนี้แลว ผลลัพธที่ไดออกมาคือชุดตนแบบ (Model) เพื่อใชสําหรับ
การแบงกลุมของขอมูลในขั้นทดสอบตอไป 
 3.6.2  ขั้นตอนการทดสอบดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน  โดยในขั้นตอนนี้โปรแกรมจะทํา
การอานไฟลภาพที่ตองการทดสอบเขามาทีละภาพ ซ่ึงระบบการทํางานของโปรแกรมจะทําการ
หมุนเปลี่ยนทิศทางใหกับภาพจํานวน 4 คร้ัง   คร้ังละ  ในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา ทําการเก็บคา
ลักษณะเดนที่ได ดังภาพที่ 3-10 

o90

 

 
 

ภาพที่ 3-12  ทิศทางการหมุนภาพครั้งละ 90  o
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 หลังจากนั้นทําการดึงลักษณะเดนของภาพสําหรับทําการทดสอบ เมื่อโปรแกรมทําการหมุน
ภาพและเก็บคาลักษณะเดนในแตละทิศทางพรอมทั้งรวมลักษณะเดนเรียบรอยแลว เขาสู
กระบวนการทดสอบโดยระบบจะทําการเปรียบเทียบกับชุดตนแบบ จะแสดงผลที่ได โดย
โปรแกรมสามารถที่จะรายงานไดเปนใน 4 รูปแบบดวยกัน คือ หากภาพที่ใชในการทดสอบมีการ
วางตัวในรูปแบบ  จะแสดงผลเปน 1 หากภาพที่ใชในการทดสอบมีการวางตัวในรูปแบบ  
จะแสดงผลเปน 2 หากภาพที่ใชในการทดสอบมีการวางตัวในรูปแบบ  จะแสดงผลเปน 3 
และหากภาพที่ใชในการทดสอบมีการวางตัวรูปแบบ  จะแสดงผลเปน 4  เมื่อซัพพอรต
เวกเตอรแมชชีนตรวจจับทิศทางเรียบรอยแลว จะทําการหมุนเพื่อเปลี่ยนทิศทางการวางตัวของภาพ
เพื่อแกไขทิศทางการวางตัวของภาพใหถูกตองตามทิศทางที่เปนจริง ซ่ึงสมการที่ใชในการแบงกลุม
ขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนนี้ ก็คือสมการที่ (2-31) 

o0 o90
o180

o270

 



บทที่ 4 
ผลการวิจัย 

 
 ในบทนีก้ลาวถึงวิธีการทดลอง และผลการทดลองที่ไดจากการการตรวจจับและการแกไข
การวางตวัของภาพโดยใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนโดยใชลักษณะเดนที่กลาวไวในบทที่ 3  
 
4.1  ดําเนินการทดลอง 
 ภาพที่นํามาใชในการทดลองนี้ขอมูลภาพที่ใชโดยสวนใหญเปนขอมูลภาพที่ไดจาก
ฐานขอมูลภาพจากอินเตอรเน็ต   เพื่อใหเปนไปตามขอบเขตของการวิจัยจึงไดทําการปรับลดขนาด
ของภาพใหเปน 192 x 128 พิกเซล สําหรับภาพในแนวนอน และขนาด 128 x 192 พิกเซล สําหรับ
ภาพในแนวตั้ง ภาพที่ใชในฐานขอมูลทั้งหมดเปนภาพแบบ 2 มิติมีจํานวน 3 กลุมดวยกันคือ กลุม
ภาพภายในอาคาร กลุมภาพนอกอาคาร และกลุมภาพถายหนาตรง และไดทําการแบงออกตาม
ประเภทของภาพออกเปน 7 ประเภทไดแก หองเรียน ทะเล พื้นหญา พระอาทิตยตก ภูเขาน้ําแข็ง  
ทะเลทราย และภาพถายใบหนามนุษย โดยแตละประเภทมีจํานวน 100 ภาพ  
 หลังจากทําการเตรียมภาพแลว ขั้นตอนตอมาเปนขั้นตอนการทดลองซึ่งทําการประมวลผล
ดวยเครื่องคอมพิวเตอรรุน Intel Celeron M มีความเร็วในการประมวลผล 1.6 GHz หนวยความจํา 
256 MB บนระบบปฏิบัติการ Microsoft Windows XP และใชโปรแกรม MATLAB เวอรช่ัน 6.5 
ในการคํานวณเพื่อการประมวลผลสําหรับการตรวจจับและแกไขภาพดิจิตอล 
 
4.2  ดําเนินการทดลอง และผลการทดลอง  

 ในบทนี้ไดจัดรูปแบบการทดลองมีขั้นตอนการหาผลของการวิจัยที่สําคัญ ประกอบดวย 3 
ขั้นตอนดังนี้ 

4.2.1 ผลการทดลองการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูและการ
ทดสอบ 

   การทดลองการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูนี้ เพื่อใช
สําหรับคํานวณหาน้ําหนักที่เหมาะสมสําหรับการจัดกลุมขอมูลใหกับการสอนใหระบบเรียนรูและ
การจัดกลุมขอมูลสําหรับการทดสอบ โดยไดแบงวิธีการทดลองออกเปน 4 รูปแบบดวยกัน ตาม
หัวขอ 3.4.2 ซ่ึงจะไดรูปแบบสําหรับการคํานวณน้ําหนักภาพ ไดแก รูปแบบที่ 1 (50:50) รูปแบบที่ 



37 

2 (40:60)  รูปแบบที่ 3 (30:70) และรูปแบบที่ 4 (20:80) นํามาทําการทดลองดึงลักษณะเดนของ
ภาพดวยคาความสําคัญของสี  คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ และการรวม 2 ลักษณะเดน 
เปรียบเทียบดวยเคอรเนลที่ใช  4 วิธี คือ เชิงเสน โพลิโนเมียล เรเดียลเบสิสฟงกช่ัน และซิกมอยด  
เพื่อหาคาเคอรเนลที่เหมาะสมและดีที่สุด โดยกําหนดพารามิเตอร C = 1000  ทําการทดสอบกับ
ภาพกลุมตัวอยาง จํานวน 100 ภาพ และใชวิธีการคํานวณหาคาความถูกตองดังสมการที่ 3-2   
 4.2.1.1 ผลการทดลองการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู
และการทดสอบดวยคาความสําคัญของสี 

 
ตารางที่ 4-1  ตารางผลการทดลองดวยคาความสําคัญของสีในรูปแบบที่ 1 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 90% 
Polynomia 70% 

RBF 70 % 

50 50 

Sigmoid 70 % 

 
ตารางที่ 4-2  ตารางผลการทดลองดวยคาความสําคัญของสีในรูปแบบที่ 2 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 83% 
Polynomia 68% 

RBF 68% 

40 60 

Sigmoid 68% 
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ตารางที่ 4-3  ตารางผลการทดลองดวยคาความสําคัญของสีในรูปแบบที่ 3 
รูปแบบการทดลอง 

กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

30 70 Linear 70% 
Polynomia 65% 

RBF 65% 
30 70 

Sigmoid 64% 

 
ตารางที่ 4-4  ตารางผลการทดลองดวยคาความสําคัญของสี  ในรูปแบบที่ 4 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ชุดทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 82% 
Polynomia 62% 

RBF 61% 

20 80 

Sigmoid 60% 

  
 จากผลการทดลองหารูปแบบที่เหมาะสมทั้ง 4 รูปแบบ ไดแก  รูปแบบที่ 1 (50:50) รูปแบบ
ที่ 2 (40:60) รูปแบบที่ 3 (30:70) และรูปแบบที่ 4 (20:80) เพื่อคํานวณหาน้ําหนักสําหรับการ
จัดรูปแบบใหกับกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู และการทดสอบ สามารถสรุปไดวา ผล
การทดลองดวยคาความสําคัญของสีในรูปแบบที่ 1 (50:50) มีประสิทธิภาพดีที่สุดและเหมาะสม
ที่สุด  จากผลการทดลองที่ใหคาความถูกตองสูงสุดรอยละ 90 เคอรเนลที่เหมาะสมสําหรับการ
ทดลองดวยคาความสําคัญของสี ก็คือ เคอลเนลแบบเชิงเสน 
 4.2.1.2 ผลการทดลองการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู
และการทดสอบดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 
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ตารางที่ 4-5  ตารางผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ในรูปแบบที่ 1 
รูปแบบการทดลอง 

กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 84 % 
Polynomia 90 % 

RBF 92 % 

50 50 

Sigmoid 90 % 

 
ตารางที่ 4-6  ตารางผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ในรูปแบบที่ 2 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 76 % 
Polynomia 78 % 

RBF 83 % 

40 60 

Sigmoid 83 % 

 
ตารางที่ 4-7  ตารางผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ในรูปแบบที่ 3 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 71 % 
Polynomia 77 % 

RBF 78 % 

30 70 

Sigmoid 77 % 
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ตารางที่ 4-8  ตารางผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ในรูปแบบที่ 4 
รูปแบบการทดลอง 

กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ชุดทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 72 % 
Polynomia 81 % 

RBF 81 % 

20 80 

Sigmoid 81 % 

  
จากผลการทดลองหารูปแบบที่เหมาะสม ทั้ง 4 รูปแบบ ไดแก  รูปแบบที่ 1 (50:50) 

รูปแบบที่ 2 (40:60) รูปแบบที่ 3 (30:70) และรูปแบบที่ 4 (20:80) เพื่อคํานวณหาน้ําหนักสําหรับ
การจัดรูปแบบใหกับกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู และการทดสอบ สามารถสรุปไดวา
ดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ในรูปแบบที่ 1 (50:50) มีประสิทธิภาพดีที่สุด จากคาความ
ถูกตองรอยละ 92  และเคอรเนลที่เหมาะสมสําหรับการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ  ก็คือ เคอลเนลแบบเรเดียลเบสิสฟงกช่ัน 

 4.2.1.3 ผลการทดลองการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู
และการทดสอบดวยการรวม 2  ลักษณะเดน 

 
ตารางที่ 4-9  ตารางผลการทดลองดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  ในรูปแบบที่ 1 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 84 % 
Polynomia 90 % 

RBF 92 % 

50 50 

Sigmoid 88 % 
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ตารางที่ 4-10 ตารางผลการทดลองดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  ในรูปแบบที่ 2 
รูปแบบการทดลอง 

กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 72 % 
Polynomia 74 % 

RBF 61 % 

40 60 

Sigmoid 71 % 

 
ตารางที่ 4-11  ตารางผลการทดลองดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  ในรูปแบบที่ 3 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 75 % 
Polynomia 80 % 

RBF 72 % 

30 70 

Sigmoid 80 % 

 
ตารางที่ 4-12  ตารางผลการทดลองดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  ในรูปแบบที่ 4 

รูปแบบการทดลอง 
กลุมการสอนให
ระบบเรียนรู 

ชุดทดสอบ 
เคอรเนล 
ที่เหมาะสม 

คาความถูกตอง  

Linear 81 % 
Polynomia 68 % 

RBF 71 % 

20 80 

Sigmoid 70 % 

 
จากผลการทดลองหารูปแบบที่เหมาะสม ทั้ง 4 รูปแบบ ไดแก  รูปแบบที่ 1 (50:50) 

รูปแบบที่ 2 (40:60) รูปแบบที่ 3 (30:70) และรูปแบบที่ 4 (20:80) เพื่อคํานวณหาน้ําหนักสําหรับ
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การจัดรูปแบบใหกับกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู และการทดสอบ สามารถสรุปไดวา
ดวยการรวม 2  ลักษณะเดนในรูปแบบที่ 1 (50:50) มีประสิทธิภาพดีที่สุด จากคาความถูกตองรอย
ละ 92  และเคอรเนลที่เหมาะสมสําหรับการทดลองดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  ก็คือ เคอลเนล
แบบเรเดียลเบสิสฟงกช่ัน 

4.2.2  ผลการทดลองเพื่อประเมินหาคาความถูกตองสูงสุดใหกับระบบ   จากหัวขอ 4.2.1 
ในขางตนซึ่งไดดําเนินการทดลองเพื่อคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูและ
การทดสอบ จากคาความสําคัญของสี คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ และการรวม 2 ลักษณะเดน  
จึงทําใหสามารถจัดน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูและการทดสอบใหกับ
ขอมูลภาพที่ดีที่สุดในแตละระบบได  ดังนั้นในขั้นตอนนี้จึงไดนําผลการทดลองที่ไดดังกลาวมาจัด
น้ําหนักของภาพสําหรับใชในการทดสอบกับขอมูลภาพในฐานขอมูลทั้งหมดที่จัดเตรียมไวใน
หัวขอที่  3-5 ทําการทดสอบหาคาความถูกตองสูงสุดของภาพในแตละประเภท  สามารถแสดงผล
การทดลองไดดังตอไปนี้ 

 4.2.2.1   ผลการทดลองประเมินหาคาความถูกตองของระบบดวยคาความสําคัญของ
สี จากผลการทดลองเพื่อการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรูและการ
ทดสอบดวยคาความสําคัญของสี ของระบบจากหัวขอ 4.2.1.1 ทําใหสามารถหารูปแบบที่เหมาะสม
สําหรับการทดลองได  รูปแบบที่เหมาะสมที่สุด ก็คือรูปแบบที่ 1 (50:50) และเคอรเนลที่เหมาะสม
ที่สุด ก็คือ เคอรเนลแบบเชิงเสน  ดังนั้นจึงนํามาทําการทดลองเพื่อประเมินหาความถูกตองของ
ระบบดวยคาความสําคัญของสีนี้ สามารถแสดงผลการทดลองทั้งหมดจากขอมูลไดดังตารางที่ 4-13 

 
ตารางที่ 4-13   ตารางผลการทดลองของระบบดวยคาความสําคัญของสี 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทภาพ คาความถูกตอง  

1 ภาพภายในอาคาร หองเรียน 70 % 
ทะเล 92 % 

พื้นหญา 92 % 
พระอาทิตยตก 72 % 
ภูเขาน้ําแข็ง 76 % 

2 ภาพภายนอกอาคาร  

ทะเลทราย 70 % 
3 ภาพถายหนาตรง  ใบหนามนุษย 96% 

 



 43 

จากผลการทดลองที่ได ผลจากการทดลองของระบบดวยคาความสําคัญของสี  พบวา
ประเภทภาพที่ระบบสามารถตรวจจับไดดีที่สุดคือ ประเภทภาพถายใบหนามนุษยสามารถใหคา
ความถูกตองสูงสุดรอยละ 96 และประเภทภาพที่สามารถจับไดต่ําไดแก  ประเภทภาพชั้นเรียน 
ประเภทภาพทะเลทราย และประเภทภาพทะเลทราย  ซ่ึงผลการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญ
ของสีของระบบ ใหคาความถูกตองเฉลี่ยอยูที่รอยละ 81   
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หองเรียน ทะเล พ้ืนหญา พระอาทิตยตก ภูเขานํ้าแข็ง ทะเลทราย ใบหนามนุษย

 

ประเภทภาพ

ภาพที่ 4-1  กราฟแสดงคาความถูกตองจากผลการทดลองของระบบดวยคาความสําคัญของสี 
 

 4.2.2.2   ผลการทดลองหาคาความถูกตองของระบบดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ จากผลการทดลองเพื่อการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู ในตาราง
ผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ  ในหัวขอ 4.2.1.2  ทําใหไดผลการทดลองที่
เหมาะสมที่สุด คือ  รูปแบบที่ 1 (50:50) ดวยเคอรเนลแบบเรเดียลเบสิสฟงกช่ัน  นํามาใชทําการ
ทดลองหาความถูกตองของระบบในกระบวนการดึงลักษณะเดนของภาพดวยคาฮิสโตแกรมของ
ขอบวัตถุภาพสามารถแสดงผลการทดลองไดดังตารางที่ 4-14 

 
ตารางที่ 4-14  ตารางผลการทดลองของระบบดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทภาพ คาความถูกตอง  

1 ภาพภายในอาคาร หองเรียน 82 % 
ทะเล 88 % 2 ภาพภายนอกอาคาร  

พื้นหญา 88 % 
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ตารางที่ 4-14  (ตอ) 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทภาพ คาความถูกตอง  

พระอาทิตยตก 65 % 
ภูเขาน้ําแข็ง 78 % 

2 ภาพภายนอกอาคาร 

ทะเลทราย 74 % 
3 ภาพถายหนาตรง  ใบหนามนุษย 100 % 

 
จากผลการทดลองของระบบที่ไดจากคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ พบวาประเภทภาพ

ที่ระบบสามารถตรวจจับไดดีที่สุดคือ ประเภทภาพใบหนามนุษยสามารถใหคาความถูกตองสูงสุด
รอยละ 100 และประเภทภาพที่สามารถจับไดต่ําสุดไดแก  ประเภทภาพพระอาทิตยตก ซ่ึงจับได
รอยละ 65   ซ่ึงผลการดึงลักษณะเดนของระบบดวยคาความฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ใหคา
ความถูกตองเฉลี่ยอยูที่รอยละ 82  และสามารถเขียนกราฟแสดงผลการทดลองไดดังภาพที่ 4-2 
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หองเรียน ทะเล พื้นหญา พระอาทิตยตก ภูเขาน้ําแข็ง ทะเลทราย ใบหนามนุษย

 

ประเภทภาพ

ภาพที่ 4-2  กราฟแสดงคาความถูกตองจากผลการทดลองของระบบดวยคาฮิสโตแกรมของขอบ 
    วัตถุภาพ 
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 4.2.2.3  ผลการทดลองหาคาความถูกตองของระบบดวยการรวม 2  ลักษณะเดน จาก
ผลการทดลองเพื่อการคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการทดสอบใหระบบเรียนรูและการทดสอบ
ดวยการรวม 2  ลักษณะเดน  และการหารูปแบบเคอรเนลที่เหมาะสม  ของระบบจากหัวขอ 4.2.1.3 
ทําใหทราบวา  รูปแบบที่ 1 (50:50) เปนวิธีการที่ดีที่สุด ดวยเคอรเนลแบบเรเดียลเบสิสฟงกช่ัน  
นํามาทําการทดลองหาความถูกตองของระบบสามารถแสดงผลการทดลองไดดังตารางที่ 4-15 

 
ตารางที่ 4-15  ตารางผลการทดลองของระบบดวยการรวม 2  ลักษณะเดน 
ลําดับที่ กลุมขอมูลภาพ ประเภทภาพ คาความถูกตอง  

1 ภาพภายในอาคาร หองเรียน 76% 
ทะเล 92% 

พื้นหญา 90% 
พระอาทิตยตก 90% 
ภูเขาน้ําแข็ง 78% 

2 
 

ภาพภายนอกอาคาร  
 

ทะเลทราย 90% 
3 ภาพถายหนาตรง  ใบหนามนุษย 100% 

 
 จากผลการทดลองของระบบในการตรวจจบัและการแกไขการวางตัวของภาพโดยใชซัพ
พอรตเวกเตอรแมชชีนนี้  พบวาผลจากการรวม 2 ลักษณะเดน สามารถใหคาความถูกตองสูงกับทุก
ประเภทภาพ  โดยประเภทภาพหองเรียนใหคาความถูกรอยละ 76  ทะเลใหคาความถกูตองรอยละ 
92, พื้นหญาใหคาความถูกตองรอยละ 90, พระอาทิตยตกใหคาความถูกตองรอยละ 90, ภูเขาน้ําแข็ง
ใหคาความถูกตองรอยละ 78, ทะเลทรายใหคาความถูกตองรอยละ 90  และใบหนามนุษยใหคา
ความถูกตองรอยละ 100  ซ่ึงผลการทดลองหาคาความถูกตองของระบบจากการรวม 2 ลักษณะเดน
ใหคาความถูกตองเฉลี่ยอยูทีร่อยละ 88 
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คาความถูกตอง (%) 
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หองเรียน ทะเล พื้นหญา พระอาทิตยตก ภูเขาน้ําแข็ง ทะเลทราย ใบหนามนุษย

 

ประเภทภาพ

ภาพที่ 4-3 กราฟแสดงคาความถูกตองจากผลการทดลองของระบบดวยการรวม 2  ลักษณะเดน 
 
 4.2.3  การทดลองเปรียบเทียบกับงานวจิัยที่เกี่ยวของ  จากผลงานการวจิัยของ Wang และ 
Zhang [1] ไดใชวิธีการดึงลักษณะเดนของภาพดวยคาความสําคัญของสี  คาฮิสโตแกรมของขอบ
วัตถุภาพ และไดทําการรวมลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสีและคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ
ภาพ (รวม 2 ลักษณะเดน)  ทาํการเปรียบเทยีบกับงานวิจยัหวัขอการตรวจจับและแกไขทิศทางภาพ
ดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชนีนี้ (Image Orientation Detection and Correction Using  Support 
Vector Machine :ICSVM ) ซ่ึงนํามาพัฒนาตอจากลักษณะเดนทั้ง 3 รูปแบบ โดยแกปญหาในสวน
ขอดอยของวิธีการของ Wang และ Zhang [1] ซ่ึงจากวิธีการเดิมของ Wang และ Zhang [1] ไดใช
วิธีการหาคาความสําคัญของสีโดยทําการเก็บคาจากจํานวน 3 ใน 4 สวนของภาพ โดยไมพิจารณา
สวนขอมูลพื้นที่ตรงกลางของภาพและใชวธีิการหาคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพโดยการใช
บล็อกขนาด 5x5  = 25 บล็อก สําหรับเก็บคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ ดังนั้นผูวจิัยจึงไดนํามา
ทําการทดลองเปรียบเทียบในวิธีการที่ไดพัฒนาขึ้นตามขั้นตอนวิธีการที่กลาวไวในบทที่ 3 โดยทํา
การเปรียบเทยีบขอมูลทางดานความถูกตองในการตรวจจบั ดานเวลาที่ใชในการประมวลผล และ
ดานขนาดของขอมูลลักษณะเดน โดยเลือกฐานขอมูลภาพตัวอยางขึน้มา 100 ภาพ แบงเปนกลุม
การสอนใหระบบเรียนรู 50 ภาพ และกลุมทดสอบ 50 ภาพ ทําการปรับลดขนาดของขอมูลภาพ 
เปน 64 x 64 พิกเซล สําหรับแนวนอนและแนวตั้ง  ทําการทดลองเปรียบเทียบดวยคาลักษณะเดน
ทั้ง 3 รูปแบบ คือ คาความสําคัญของสี  คาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ และการรวม 2 ลักษณะ
เดน  ทําการทดลองดวยเคอรเนลแบบเชิงเสน คาพารามิเตอร C=1000 สามารถแสดงผลการทดลอง
ไดดังรายละเอยีด 
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ตารางที่ 4-16  ผลการทดลองเปรียบเทียบดานคาความถูกตองในการตรวจจับ 
คาความถูกตอง ผลงานการวิจยั 

คาความสําคัญของสี คาฮิสโตแกรม 
ของขอบวัตถุภาพ 

รวม 
2  ลักษณะเดน 

งานวิจัยที่เกี่ยวของ 92 % 92 % 96 % 

ICSVM 96 % 100 % 100 % 
 
ตารางที่ 4-17  ผลการทดลองเปรียบเทียบกับเวลาที่ใชในการประมวลผล 

ความเร็วในการประมวลผล ผลงานการวิจยั 
คาความสําคัญของสี คาฮิสโตแกรม 

ของขอบวัตถุภาพ 
รวม 

2 ลักษณะเดน 
งานวิจัยที่เกี่ยวของ 0.5320 วินาท ี 0.6250 วินาท ี 0.7970  วินาท ี

ICSVM 0.7340 วินาท ี 0.0470 วินาท ี 0.5470 วินาท ี
 
ตารางที่ 4-18  ผลการทดลองเปรียบเทียบดวยขนาดของคาลักษณะเดน 

ขนาดของคาลักษณะเดน ผลงานการวิจยั 
คาความสําคัญของสี คาฮิสโตแกรม 

ของขอบวัตถุภาพ 
รวม 

2 ลักษณะเดน 
งานวิจัยที่เกี่ยวของ 288 925 1213 

ICSVM 384 148 532 
 
4.3 สรุปผลการทดลอง 

ผลการทดลองคํานวณน้ําหนักของภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู และการทดสอบ  
จากหวัขอ 4.2.1 สามารถใหรูปแบบการจัดชุดขอมูลสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู และการ
ทดสอบที่เหมาะสม ไดแก  ระบบการตรวจจับทิศทางการวางตัวของภาพโดยใชคาความสําคัญของ
สี รูปแบบที่เหมาะสมสําหรับการทดลอง คือ รูปแบบที่ 1 (50 :50) โดยเคอรเนลที่เหมาะสม คือ 
เคอรเนลแบบเชิงเสน ระบบการตรวจจับทศิทางการวางตวัของภาพโดยใชคาฮิสโตแกรมของขอบ
วัตถุภาพ รูปแบบที่เหมาะสมสําหรับการทดลอง คอื รูปแบบที่ 1 (50 :50) โดยเคอรเนลที่เหมาะสม 
คือ เคอรเนลแบบเรเดียลเบสสิฟงกช่ัน และระบบการตรวจจับการวางตวัของภาพโดยใชวิธีการ
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รวม 2  ลักษณะเดน รูปแบบที่เหมาะสมสําหรับการทดลอง คือ รูปแบบที่ 1 (50 :50) โดยเคอรเนลที่
เหมาะสม คือ เคอรเนลแบบเรเดียลเบสิสฟงกช่ัน 

จากการทดลองที่ผานมา พบวาผลการทดลองของระบบดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุ 
ภาพ  สามารถใหผลการทดลองสูงกวาผลการทดลองดวยคาความสําคัญของสี  ซ่ึงผลการทดลอง
ดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพใหคาความถูกตองเฉลี่ยรอยละ 82 และผลการทดลองของ
ระบบดวยคาความสําคัญของสีใหคาความถูกตองเฉลี่ยรอยละ 81 โดยประเภทภาพที่สามารถ
ตรวจจับไดดีซ่ึงใหคาความถูกตองสูงทั้ง 2 รูปแบบ คือ กลุมภาพถายหนาตรง ประเภทภาพใบหนา
มนุษย และประเภทภาพที่ผลการทดลองใหคาความถูกตองนอยสุด คือ กลุมภาพนอกอาคาร 
ประเภทภาพพระอาทิตยตก 
 จากผลการทดลองของระบบดวยวิธีการรวม 2  ลักษณะเดน พบวาใหผลการทดลองที่มี
ประสิทธิภาพสูงกับภาพทุกประเภท  และที่สําคัญสามารถแกปญหาภาพที่ตรวจจับไดยากในกรณี
ของประเภทภาพพระอาทิตยตก จากการทดลอง ในรูปแบบที่ 1 และรูปแบบที่ 2 ได  ซ่ึงผลการ
ทดลองพบวาสามารถใหคาความถูกตองสูงรอยละ  90  
 จากผลการทดลองที่ไดในตารางที่ 4-16 ตารางที่ 4-17 และตารางที่ 4-18 ซ่ึงเปนผลการ
ทดลองเปรียบเทียบกับงานวิจัยที่เกี่ยวของ  พบวาผลการเปรียบเทียบดานความถูกตองในงานวิจัยนี้
สามารถใหผลการทดลองสูงกวาและใหขอเดนในดานสามารถลดขนาดของเวกเตอรของขอมูล  
สงผลใหความเร็วของระบบมีประสิทธิภาพสูงวาวิธีการของ Wang และ Zhang [1] โดยเฉพาะผล
การทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพ สามารถใหประสิทธิภาพในการตรวจจับที่ดีและ
ความสามารถในการประมวลผลที่รวดเร็ว  จึงสามารถแกปญหาของงานวิจัยในดานความเร็วและ
ขนาดของเวกเตอรขอมูลที่มีขนาดใหญใหมีขนาดเล็กลงได 
 
 



บทที่  5 
สรุปและขอเสนอแนะ 

 
5.1  สรุปผลการทดลอง 
 งานวิจัยนี้ไดนําเสนอวิธีการตรวจจับและแกไขการวางตัวของภาพโดยใชซัพพอรตเวกเตอร
แมชชีน  โดยผูวิจัยไดศึกษาทฤษฎีของงานวิจัยตางๆ และไดพัฒนาขั้นตอนการรวมลักษณะเดน 
จากคาความสําคัญของสีและคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพโดยการหมุนครั้งละ เพื่อเก็บคา
ขอมูลลักษณะเดนในแตละทิศทาง  ซ่ึงจากผลการทดลองที่ไดในบทที่ 4  พบวา 

o90

ผลการทดลองเปรียบเทียบเพื่อหารูปแบบที่ดีที่สุด สําหรับการใหน้ําหนักการสอนให
ระบบเรียนรู และการทดสอบ พบวารูปแบบที่ 1(50:50) วิธีการจัดรูปแบบขอมูลภาพประเภทละ 
100 ภาพ ทําการจัดรูปแบบโดยจัดใหเปนกลุมภาพสําหรับการสอนใหระบบเรียนรู 50 ภาพ และ
กลุมภาพสําหรับการทดสอบ 50 ภาพ สามารถใหผลการทดลองที่มีประสิทธิภาพดีที่สุด 
 ผลการทดลองในดานคาความถูกตองในการตรวจจับของระบบโดยวิธีการรวม 2 ลักษณะ
เดน สามารถใหคาความถูกตองดีที่สุด  โดยใหผลการทดลองเฉลี่ยรอยละ 88  กลุมภาพที่สามารถ
ตรวจจับไดดีที่สุด คือ  ประเภทภาพถายใบหนามนุษย สามารถใหคาความถูกตองสูงรอยละ 100 
 ผลการทดลองดวยคาฮิสโตแกรมของขอบวัตถุภาพสามารถใหคาความถูกตองที่ดีและใหคา
ความเร็วในการประมวลผลที่สูงแกระบบ  ซ่ึงสงผลใหงานวิจัยคร้ังนี้สามารถพัฒนาและแกปญหา
ในเรื่องขนาดของเวกเตอรที่มีขนาดใหญใหมีขนาดเล็กลง โดยจากวิธีการของ Wang และ Zhang 
[1] ที่ใชบล็อกขนาด 5 x5 และใหคา bins ที่ 37 ดังนั้นเวกเตอรที่ไดจะมีขนาด 925 แตในงานวิจัยนี้
สามารถลดขนาดของเวกเตอรโดยใหมีขนาดเพียง  148   
  
5.2  ขอเดน และขอดอยของวิธีการที่พัฒนาขึ้นใหม 
  ขอเดนของงานวิจัยนี้คือ  สามารถลดขนาดของเวกเตอรที่มีขนาดใหญใหเล็กลง ดาน
ความถูกตองของการตรวจจับก็มีคาความถูกตองสูง แตขอดอยของงานวิจัยก็คือ เมื่อทําการ 2 รวม
ลักษณะเดนเขาดวยกัน สงผลใหขนาดของเวกเตอรมีลักษณะเปนมิติเดียวที่ตอเนื่องกัน อาจมีผลใน
การทดสอบกับภาพที่มีขนาดใหญ  
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5.3  ขอเสนอแนะสําหรับงานวิจัยในอนาคต 
 งานวิจัยนี้  ทําการดึงลักษณะเดนดวยวิธีเก็บคาทิศทางจากการหมุนภาพ 4 ทิศทาง และทํา
การเก็บเวกเตอรในลักษณะมิติเดียว  สงผลใหเวกเตอรที่ไดมีขนาดใหญ  ซ่ึงสามารถแกปญหาโดย
ใชวิธีการแบงกลุมขอมูลดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนในลักษณะรูปแบบของ Multi – class แบบ
คูขนานเพื่อชวยเพิ่มความเร็วในการประมวลผล 
 ในสวนของการดึงลักษณะเดนดวยคาความสําคัญของสี ซ่ึงหากทําการเก็บลักษณะเดน
คร่ึงหนึ่งของภาพ  จากการเก็บในแตละทิศทางแลว  จะสามารถชวยเพ่ิมความถูกตองในการ
ตรวจจับไดสูงขึ้น  แตเวลาในการประมวลผลจะชา ซ่ึงหากผูสนใจทําการพัฒนาตอในสวนของคา
ความสําคัญของสีนี้ ควรเพิ่มขั้นตอนของการลดทอนขอมูลหรือการบีบอัดภาพ อาจจะดวยวิธีการ 
PCA , LDA หรือ 2DPCA เปนตน  
 
5.4  ปญหาของงานวิจัย 
 ปญหาที่พบในงานวิจัยนี้คือ  ลักษณะเดนที่ใชในงานวิจัยนี้สามารถตรวจจับภาพไดดีในกลุม
ภาพที่เกิดคาสีที่แตกตางกัน และจากภาพที่เกิดลวดลายบนพื้นผิวจํานวนมาก   หากเปนภาพใน
ลักษณะแบบพื้นผิวที่ราบเรียบ  ภาพที่มีลักษณะสีคลายคลึงกันหรือภาพที่มนุษยไดทําการตกแตง
หรือสรางขึ้นจากโปรแกรมทางดานกราฟกแลว  การตรวจจับทิศทางการวางตัวของภาพจะทําได
ยาก   ซ่ึงสามารถแสดงตัวอยางภาพที่เกิดปญหาในการตรวจจับไดดังภาพที่ 5-1 
 

   

   
 

ภาพที่ 5-1 ลักษณะภาพทีเ่กดิปญหาในการตรวจจับ 
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