
         
 

 

 
แบบรายงานความก้าวหน้าการดําเนินงานโครงการวิจัย 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

รายงานความก้าวหน้า คร้ังท่ี  2  รอบ  12 เดือน  ประจําปีงบประมาณ 2558   
หน่วยงาน ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ 

     
ส่วนท่ี 1. ข้อมูลท่ัวไป 

1. ชื่อโครงการ 
การออกแบบและพัฒนาระบบจักรกลวิทัศน์ภาพถ่ายความร้อนสําหรับตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในเมล็ดพืชแบบอัตโนมัติ  
Design and Development of Thermal Imaging Machine Vision System for Automatic Foreign Bodies Detection in 
Grains 
 

2. รายนามคณะผู้วิจัย  
1. นายทวีพล  ซ่ือสัตย์      (หัวหน้าโครงการ) 

ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล  
โทร 02 329 8347 email kstaweep@kmitl.ac.th  

2. นางนวภัทรา หนูนาค    (ผู้ร่วมโครงการ) 
ภาควิชาวิศวกรรมอาหาร คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล  
โทร 02 329 8356 email kbnavaph@kmitl.ac.th 

3. นายเอกสิทธ์ิ ศรีธรรม   (ผู้ร่วมโครงการ) 
ภาควิชาวิศวกรรมอาหาร คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล  
โทร 02 329 8356 email kseakasi@kmitl.ac.th 
 

3. งบประมาณการวิจัยท่ีได้รับ      980,000   บาท  
 

4.  แหล่งงบประมาณแผนดิน(แบบปกติ)        แหล่งเงินรายได้ 
 

      5. ระยะเวลาทําการวิจัย 1   ปี เร่ิมทําการวิจัยเม่ือ   1 ต.ค. 57 ถึง   30 ก.ย.58  
    
      6. วัตถุประสงค์ของโครงการ  
        6.1 เพ่ือพัฒนาวิธีการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมที่มีลักษณะทางกายภาพคล้ายเมล็ดพืชโดยใช้เทคนิคการประมวลผลภาพถ่ายความ 
                  ร้อนแบบเวลาจริงบนสายพานการผลิต 
        6.2 เพ่ือออกแบบและพัฒนาระบบจักรกลวิทัศน์ภาพถ่ายความร้อนสําหรับตรวจจับสิ่งแปลกปลอมแบบอัตโนมัติ 
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ส่วนท่ี 2. การรายงานความก้าวหน้า 
1.ตารางแสดงความก้าวหน้าของโครงการ ณ ช่วงรายงานเมื่อเทียบกับแผนการดําเนินงานท้ังโครงการ 
 

การดําเนินการ 
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1. ศึกษาวิธีการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมท่ี
ปะปนในเมล็ดพืชด้วยเทคนิคแอคทีฟ
เทอร์โมกราฟฟี 

  

                      
2. ออกแบบและสร้างชุดสายพานลําเลียง 

และกลไกในการเกลี่ยเมล็ดให้เรียงตัวก่อน
การตรวจจับ ระบบควบคุมมอเตอร์และ
ชุดกําเนิดความร้อน  

 

          
3. ออกแบบพัฒนาชุดรับภาพรังสีอินฟราเรด

แบบ เวลาจริ ง  (real-time) ป รับแ ต่ ง
ค่าพารามิเตอร์ และความเร็วในการจับ
ภาพสําหรับการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมท่ี
ปะปนในเมล็ดพืชด้วยเทคนิคแอคทีฟ
เทอร์โมกราฟฟี       

  

                
4. พัฒนาโปรแกรมตรวจจับสิ่งแปลกปลอม

ในเมล็ดพืช สําหรับประมวลผลในระบบ
จักรกลวิทัศน์ภาพถ่ายความร้อน       

 

     
5. นําค่าสมบัติทางความร้อนของส่ิง

แปลกปลอม และเมล็ดพืชจากผลการ
ทดลองในโครงงานวิจัยท่ี 1 มาปรับใช้กับ
โปรแกรมท่ีพัฒนาได้จากกิจกรรมท่ี 4        

 

    
6. พัฒนาระบบควบคุมท่ีโปรแกรมได้สําหรับ

การตรวจจับสิ่งแปลกปลอมท่ีปนอยู่กับ
เมล็ดพืชให้สามารถทํางานได้อย่าง
อัตโนมัติบนสายพานลําเลียง         

 

   
7. ปรับปรุงประสิทธิภาพในการทํางานของ

ระบบตรวจจับสิ่งแปลกปลอมทั้งฮาร์ดแวร์
และซอฟแวร์                   

  

    
8. ทดสอบความสามารถในการตรวจจับสิ่ง

แปลกปลอมในเมล็ดพืชบนชุดสายพาน
ลําเลียงด้วยระบบจักรกลวิทัศน์ท่ี
พัฒนาข้ึน          

 

  
9. วิเคราะห์ผลการทดสอบและประเมินผลท่ี

ได้            
 

10. สรุปผลการทดสอบ เขียนบทความ และ
เขียนรายงานวิจัยฉบับสมบูรณ์            

 

 
 

  แผนงานท้ังโครงการท่ีวางไว้     ผลการดําเนินงานจนถึงปัจจบุัน 
 
 



         
 

 
 

2. รายละเอียดทางวิชาการท่ีได้รับจากการวิจัย 

  ข้ันตอนแรกเร่ิมจากศึกษาวิธีการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมท่ีปะปนในเมล็ดพืชด้วยเทคนิคแอคทีฟเทอร์โมกราฟฟี เพ่ือนํามาออกแบบ
และสร้างชุดสายพานลําเลียง และกลไกจัดเรียงตัวอย่างเมล็ดพืช ก่อนการตรวจจับ ระบบควบคุมมอเตอร์และชุดกําเนิดความร้อน ดังรูปท่ี 1 

 
รูปท่ี 1 ชุดอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งแปลกปลอมด้วยการประมวลผลภาพถ่ายทางความร้อน 

   ซ่ึงจากการทดลองพบว่าหลอดฮาโลเจนเหมาะสมกับการนํามาใช้เป็นอุปกรณ์ให้ความร้อนให้ความร้อน โดยพัฒนาชุดสายพาน
ลําเลียงและออกแบบพัฒนาชุดรับภาพรังสีอินฟราเรดแบบเวลาจริง (real-time) ปรับแต่งค่าพารามิเตอร์ และความเร็วในการจับภาพสําหรับ
การตรวจจับสิ่งแปลกปลอมที่ปะปนในเมล็ดพืชด้วยเทคนิคแอคทีฟเทอร์โมกราฟฟี ดังรูปท่ี 2 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปท่ี 2 ชุดอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งแปลกปลอมด้วยการประมวลผลภาพถ่ายทางความร้อนท่ีพัฒนาข้ึนมา 
 

 ในการทดลองได้นําตัวอย่างเมล็ดพืช และสิ่งแปลกปลอมที่ปะปนกันวางอยู่ในถาดทดลองขนาด 10x10 ซม. วางบนสายพานซ่ึง
เคลื่อนท่ีด้วยมอเตอร์ท่ีถูกควบคุมจาก PLC  ถาดทดลองเคลื่อนบนสายพานจนกระทั่งเซนเซอร์ตัวท่ี 1 ซ่ึงเป็นตําแหน่งของแหล่งกําเนิดแสง
ความร้อน (halogen lamp) ตรวจจับได้ จากนั้นสายพานหยุดเพ่ือให้ความร้อน 5 วินาที ถาดกลุ่มตัวอย่างเคลื่อนท่ีจากตําแหน่งเซนเซอร์ตัวท่ี  
1 ไปยังเซนเซอร์ตัวท่ี 2 ซ่ึงเป็นตําแหน่งติดต้ังกล้องถ่ายภาพความร้อน โดยใช้เวลา 3 วินาที ซ่ึงเป็นช่วงเย็นตัวลง (cooling) ของกลุ่มตัวอย่าง 
พบว่าการกําหนดช่วงเวลาข้ึนอยู่กับค่าความจุความร้อนจําเพาะของตัวอย่าง จําเป็นต้องมีการพัฒนาปรับปรุงวิธีการและกระบวนการในการ
ประมวลผลภาพต่อไป 



         
 

 
การทดลองโปรแกรมที่พัฒนาขึ้น ผลการทดลองท่ีได้พบว่าโปรแกรมสามารถตรวจจับสิ่งแปลกปลอมได้ ดังนี้ จากการประมวลผล

ภาพถ่ายทางความร้อนของสิ่งแปลกปลอม ได้แก่ ไม้ พลาสติกและหิน เม่ือไม่มีเมล็ดพืชปะปนส่ิงแปลกปลอม แสดงดังรูปท่ี 3 จากรูปแสดงให้
เห็นว่าโปรแกรมสามารถนับจํานวนของส่ิงแปลกปลอมได้ เนื่องจากภาพท่ีได้มีเฉดสีแดงซ่ึงเป็นสีของส่ิงแปลกปลอม โปรแกรมจึงสามารถเทรส
โฮลได้แต่ในส่วนของหินภาพท่ีได้หินบางก้อนมีเฉดสีเขียวซ่ึงเป็นเฉดสีท่ีไดไม่ได้อยู่ในช่วงของการเทรสโฮลทําให้โปรแกรมไม่สามารถเทรสโฮล
และวาดกรอบของวัตถุได้ 

 
 
 
 
 
 
 

 
                                                              

    (ก) 
 
 
 
 
 
 
 
 

(ข) 
 
 

 
 
 
 
 

 
   (ค) 

รูปท่ี 3 ภาพถ่ายทางความร้อนของส่ิงแปลกปลอมท่ีไม่มีเมล็ดพืชปะปน (ก) ไม้ (ข) พลาสติก (ค) หิน 
  

จากการประมวลผลภาพถ่ายทางความร้อนของถ่ัวแดงกับสิ่งแปลกปลอมคือพลาสติก ซ่ึงปรับอัตราส่วนคือ 9:1, 8:2, 7:3, 6:4 แสดง
ดังรูปท่ี 4 จากรูปแสดงให้เห็นว่าโปรแกรมสามารถนับจํานวนของสิ่งแปลกปลอมได้ตามจํานวนท่ีมีอยู่จริงในอัตราส่วน 9:1, 8:2, 7:3 และ 6:4 
แต่ในอัตราส่วนโปรแกรมทําการนับจํานวนได้เกินมา 1 จํานวน เนื่องจากเมล็ดพืชมีเฉดสีท่ีใกล้เคียงกันกับสิ่งแปลกปลอม ทําให้โปรแกรมทํา
การตรวจจับเมล็ดพืชนั้นด้วย 

 
 
 
 
 
 



         
 

 
 

 
 
 
 
 
 

(ก)                                  (ข) 
 
 
 
 
 
                            (ค)                                                                  (ง) 

                             
รูปท่ี 4 ภาพถ่ายทางความร้อนของถ่ัวแดงกับสิ่งแปลกปลอมคือพลาสติกท่ีอัตราส่วนต่างๆ  

และจํานวนท่ีโปรแกรมตรวจจับสิ่งแปลกปลอมได้ 
 
จากการประมวลผลภาพถ่ายทางความร้อนของถ่ัวแดงกับสิ่งแปลกปลอมคือไม้ ซ่ึงปรับอัตราส่วนคือ 9:1, 8:2, 7:3, 6:4  แสดงดังรูป

ท่ี 5 จากรูปแสดงให้เห็นว่าโปรแกรมสามารถนับจํานวนของสิ่งแปลกปลอมได้ตามจํานวนท่ีมีอยู่จริงในอัตราส่วน 9:1 และ 7:3 แต่ในอัตราส่วน
ท่ี 8:2, 6:4 โปรแกรมทําการนับจํานวนได้เกินมาอย่างละ 1 จํานวน เนื่องจากเมล็ดพืชมีเฉดสีท่ีใกล้เคียงกันกับสิ่งแปลกปลอม ทําให้โปรแกรม
ทําการตรวจจับเมล็ดพืชนั้นด้วย 
 
                               
 
 
 
 

(ก)                                                                    (ข) 
 

 
 
 
 
  (3) 7:3                                                  (4) 6:4 
 

(ค)                                                                    (ง) 
รูปท่ี 5 ภาพถ่ายทางความร้อนของถ่ัวแดงกับสิ่งแปลกปลอมคือไม้ท่ีอัตราส่วนต่างๆ และ จํานวนท่ีโปรแกรมตรวจจับสิ่งแปลกปลอมได้ 
 
 
 
 



         
 

 

3. สรุปผลการดําเนินงาน 
   เป็นไปตามแผน    ไม่เป็นตามแผน   เนื่องจาก การทํางานของระบบตรวจจับสิ่งแปลกปลอมไม่เป็นไปตามที่
คาดการณ์ไว้               

4. ความก้าวหน้าการดําเนินงานโครงการวิจัยท่ีดําเนินการไปแล้ว คิดเป็นร้อยละ 75  

5. รายละเอียดแผนงานท่ีจะดําเนินการต่อไป ปรับปรุงประสิทธิภาพในการทํางานของระบบตรวจจับสิ่งแปลกปลอมทั้งฮาร์ดแวร์และ
ซอฟแวร์สรุปผลเพ่ือการเขียนบทความ                                                              

6. ปัญหา /อุปสรรค-    
  
    

7. ข้อเสนอแนะ / แนวทางแก้ปัญหา   -  
  
   

8.  กําหนดเวลาท่ีจะส่งรายงานผลการวิจัยฉบับสมบูรณ์ ประมาณ เดือน มีนาคม พ.ศ. 2559    

9. ข้าพเจ้าขอรับรองว่าข้อความดังท่ีกล่าวไว้ในข้างต้นเป็นจริงทุกประการ 
 
 
 
 
 
         ลงชื่อ      
                  (รศ.ดร.ทวีพล  ซ่ือสัตย์) 
                                 หัวหน้าโครงการ 
         วันท่ี 20 กันยายน 2558  
          
 
 
 
         ลงชื่อ      
                  (รศ.ดร.ไสว พงศ์สวัสด์ิ) 
                                         หัวหน้าหน่วยงานท่ีหัวหน้าโครงการสังกัด 
         วันท่ี  20 กันยายน 2558  


