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บทที่ 5 
สรุปผล อภปิรายผล และข้อเสนอแนะ 

 
งานวิจยัการพฒันาอปุกรณ์การวดัข้อมลูต าแหน่งสามมิติแบบพกพา ส าหรับการจ าลองตวัละคร

หรือวตัถใุนงานแอนิเมชนับนเคร่ืองคอมพิวเตอร์  สรุปผลการทดลอง ปัญหาท่ีพบและแนวทางแก้ไข และ
ข้อเสนอแนะ ดงันี ้

5.1  สรุปผลการทดลอง 
5.2  ปัญหาท่ีพบและแนวทางแก้ไข 
5.3  ข้อเสนอแนะ 
 

5.1 สรุปผลการทดลอง 

5.1.1 สรุปผลการทดลองการวัดวัตถุมาตรฐาน 

การตรวจสอบคุณภาพของเคล่ือนโดยใช้วิธีวัดวัตถุมาตรฐาน เพ่ือหาระยะทางของไม้บรรทัด 5.000 
เซนติเมตร และรัศมีของทรงกลม 1.270 เซนติเมตร โดยค่าท่ีวดัได้จากเคร่ืองนัน้มีค่าเฉล่ียอยู่ท่ี 5.061 
เซนติเมตร และ 1.251 เซนติเมตร สามารถคิดเป็นคา่ความคลาดเคล่ือนได้ 0.061 เซนติเมตร และ 0.019 
เซนตเิมตร คิดเป็น 1.226 % และ 1.455% ตามล าดบั ซึ่งเป็นคา่ท่ีสามารถบง่บอกคณุภาพของเคร่ืองได้ว่า
เป็นเคร่ืองท่ีสามารถน าไปใช้งานส าหรับสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิได้ 

5.1.2  สรุปผลการทดลองจากการวัดเพื่ อน าไปใช้ในงานสร้างแบบจ าลองวัตถุ  3 มิต ิ  

ในงานทางด้านคอมพวิเตอร์กราฟิก 

จากการวดัพิกัดของวตัถุเพ่ือสร้างแบบจ าลองวตัถุ 3 มิติ พบว่า ต าแหน่งท่ีวดัพิกัดในแต่ละต าแหน่งมีค่า
ความคลาดเคล่ือนในระดบัท่ีน้อย หรือค่าความคลาดเคล่ือนในระดบัท่ียังคงสามารถมองวัตถุออกเป็น
แบบจ าลองวัตถุ 3 มิติ ได้ และแบบจ าลองวัตถุ 3 มิติ นัน้มีความคล้ายคลึงกับวัตถุต้นแบบ ดังนัน้ 
แบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิจงึเป็นแบบจ าลองท่ีสามารถน ามาใช้ได้ในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก 

5.2 ปัญหาที่พบและแนวทางในการแก้ไขปัญหา 

5.2.1 ปัญหาความคลาดเคล่ือนจากโครงสร้างฮาร์ดแวร์ 

เน่ืองจากผลความคลาดเคล่ือนจากการวดัวตัถมุาตรฐานมีความคลาดเคล่ือน ซึ่งเป็นความคลาดเคล่ือนท่ี
มาจากส่วนของโครงสร้างฮาร์ดแวร์ ในหลายๆ ส่วน ตัง้แต่ฐานของตวัเคร่ืองวดัพิกัด 3 มิติ เน่ืองจาก ฐาน
ของตวัเคร่ืองใช้วสัดท่ีุเป็นเหล็ก ซึง่ท าให้มีน า้หนกัเบา ดงันัน้ ฐานของตวัเคร่ืองจึงสามารถขยบัได้ ท าให้ผล
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การวดัคลาดเคล่ือนไปจากเดมิ และนอกจากนัน้ตวัเคร่ืองในส่วนข้อตอ่ท่ี 1 หากว่าเกิดการกระแทกหรือการ
สัน่ในสว่นของข้อตอ่นี ้ก็จะท าให้คา่พลัส์ของโรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ตวัท่ี 1 มีคา่คลาดเคล่ือนไปมา ท าให้ผลวดั
ท่ีจุดปลายมีความคลาดเคล่ือนไปมากซึ่งท าให้จุดแต่ละจุดท่ีวดัได้บนเคร่ืองวดัพิกัด 3 มิติ มีความคลาด
เคล่ือนไปด้วยทกุจดุ 

5.2.2 ปัญหาขอบเขตระยะในการวัดวัตถุของตัวเคร่ือง 

เน่ืองจากโครงสร้างฮาร์ดแวร์ของเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ มีขอบเขตระยะในการวดัวตัถท่ีุจ ากดั โดยไม่สามารถ
วดัได้รอบวตัถุขนาดใหญ่ ซึ่งเป็นผลมาจากฐานของตวัเคร่ืองวดัพิกัด 3 มิติ ท่ีมีขนาดยาวเกินไป ท าให้ไม่
สามารถวางวตัถไุว้ในต าแหน่งท่ีตวัเคร่ืองสามารถวดัวตัถแุบบตัง้ฉากได้รอบตวัวตัถ ุนอกจากนัน้ยงัมีส่วน
ของลิงค์ข้อตอ่ท่ี 3 ท่ีมีลักษณะเป็นทรงกระบอก ท าให้เม่ือเคล่ือนลิงค์ ข้อตอ่นีม้าทางด้านหลงั จะสามารถ
ท ามมุได้จ ากดั ไมส่ามารถ ท ามมุได้รอบ 360 องศา จงึเป็นข้อจ ากดัของระยะในการวดัวตัถตุ้นแบบ 

5.2.3 ปัญหาในการเช่ือมต่อระหว่างโปรแกรม JAVA กับโปรแกรมประยุกต์เพื่อน าค่า 

ไปแสดงผล 

เน่ืองจากตวัโปรแกรมส่วนติดตอ่กบัผู้ ใช้งานพฒันาโดยใช้โปรแกรมภาษา Java จึงท าให้มีปัญหาในการส่ง
คา่ไปยงัโปรแกรมประยกุต์ส าหรับขึน้แสดงผลแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิติ ท่ีน าคา่จดุท่ีได้ไปแสดงผล ซึ่งเขียน
โดยใช้โปรแกรมภาษา C++ ซึ่งในการเช่ือมต่อระหว่างสองโปรแกรมนี ้เป็นส่วนท่ีมีความส าคญัในการ
ท างานมากโดยจะเป็นส่วนของการรับและส่งค่าระหว่างสองโปรแกรม แต่ในโครงงานท่ีศึกษา ใช้การ
เช่ือมตอ่ระหว่างสองโปรแกรมโดยการใช้การเช่ือมตอ่แบบ Import/Export Text File ซึ่งท าให้คา่ท่ีได้ไม่ได้
แสดงแบบ Real Time แตเ่ป็นการแสดงท่ีต้องควบคมุโดยผู้ ใช้งาน สาเหตสุ าคญัเกิดจาก Window 7 ใน
รูปแบบ 64 Bit ไม่รองรับการท างานของ MinGW ซึ่งเป็นส่วนประกอบส าคญัในการเช่ือมตอ่รูปแบบ JNI 
(Java Native Interface) ส าหรับภาษา Java ท่ีเขียนโดยโปรแกรม NetBeans เพ่ือส่งคา่ตวัแปรไปยงั
โปรแกรมภาษา C++ แบบวิธี Real Time 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

5.3.1 ข้อเสนอแนะจากผลการทดลอง 

การวัดพิกัด 3 มิติ ต้องใช้ความเช่ียวชาญและแม่นย าจากผู้ ปฏิบัติ เพ่ือให้มีค่าท่ีถูกต้องและมีความ
คลาดเคล่ือนน้อยท่ีสดุ เน่ืองจากการวดัพิกดั 3 มิติ ในแตล่ะจดุของตวัเคร่ืองจะต้องมีวิธีวดัท่ีเป็นมาตรฐาน
ในการวัดแต่ละครัง้ โดยในการวัดจะให้จุดปลายของหัววัดปลายแหลมตัง้ฉากกับวัตถุ เพ่ือให้ค่าท่ีได้มี
ความถูกต้อง นอกจากนัน้ในส่วนของการวัดพิกัด 3 มิติ ของวัตถุท่ีไม่ทราบค่ามาตรฐาน เพ่ือสร้าง
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แบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิในการวดัจดุตา่งๆ ท่ีมีความโค้งมาก จะต้องมีการก าหนดจดุท่ีจะวดัให้มีความถ่ีโดย
แปรผนัตรงกับความโค้งซึ่งถ้าวตัถุมีความโค้งมาก ก็ควรจะวดัพิกัดของจุดในส่วนโค้งให้มากขึน้ เพ่ือการ
แสดงผลสดัสว่นความโค้งของวตัถท่ีุเกิดจากจดุให้มีคา่ตรงตามความเป็นจริงของความโค้งของวตัถตุ้นแบบ
ให้มากท่ีสดุ 

5.3.2 ข้อเสนอแนะส าหรับการพัฒนาโครงงานครัง้ต่อไป 

5.3.2.1 การพฒันาโปรแกรมประยกุต์ของเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิท่ีมีฟังก์ชัน่เสริมตา่งๆ  
เชน่ ฟังก์ชัน่ของระบบพิกดั 

1) ระบบพิกดั World Coordinate System 
2) ระบบพิกดั Object Coordinate System 
3) ระบบพิกดั User Coordinate System 
4) ระบบพิกดั Left Hand-Right Hand Coordinate System 

 
5.3.2.2 ฟังก์ชัน่ของการสร้างพืน้ผิวของแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิติ 
 
5.3.2.3 ฟังก์ชนัการอ้างอิงจุดของวตัถุเพ่ือวดัพิกัดของวัตถุในต าแหน่งอ่ืน โดยเกิดจากการท่ีวัตถุเปล่ียน
ต าแหนง่ หรือเกิดการหมนุวตัถ ุ

 
5.3.2.4 การใช้เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิเป็นสว่นเช่ือมตอ่ประสานเพ่ือควบคมุการส่วนติดตอ่กบัผู้ใช้งาน 

 


