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บทคัดยอ 

 
ในโครงงานนี้มีจุดประสงคเพ่ือพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอรในการวิเคราะหหารอยแตก  และรอยขีดขวนที่

เกิดขึ้นบริเวณผิวหนาของหัวตอเสนใยแกวนําแสงและเซอโคเนียเฟรุลโดยอัตโนมัติ  อาศัยหลักการของการหาขอบภาพ
แบบลาปลาเซียน(Laplacian) และพิจารณาความตอเนื่องของขอบในการหาขนาดและตําแหนงของรอยตําหนิที่เกิดขึ้น 
เพ่ือนําไปเปนเง่ือนไขในการตัดสินใจตามมาตรฐานที่กําหนด ผลจากการทําโครงงานนี้โปรแกรมสามารถตรวจสอบภาพ
ผิวหนาหัวตอเสนใยแกวนําแสงซึ่งประกอบดวยตัวอยางที่ผานมาตรฐานที่กําหนดและตัวอยางที่ไมผานมาตรฐาน โดย
โปรแกรมสามารถตรวจสอบและตัดสินใจไดถูกตองรอยละ 73   
คําสําคัญ รอยแตก, รอยขีดขวน, เสนใยแกวนําแสง, การหาขอบภาพ 
 
1. บทนํา 

     ในขั้นตอนการผลิตหัวตอ(Connector)  ของเสนใย
แกวนําแสงเปนกระบวนการที่ตองใชความละเอียดใน
การผลิตเปนอยางมาก เพราะเปนกระบวนการทํางานที่
เกี่ยวของกับบริเวณผิวหนาของเสนใยแกวนําแสงซึ่งมี
เสนผาศูนยกลาง 125 µm อันประกอบดวย 2 สวน
สําคัญคือปลอกหุม(Cladding) และแกนกลาง(Core) 
โดยแกนกลางยังแบงเปน 2 ประเภทตามคุณสมบัติของ
เสนใยแกวนําแสง ดังนี้ 
     1. Single Mode Fiber Optic มีเสนผานศูนยกลาง
ประมาณ 8-10 µm 

     2. Multi Mode Fiber Optic มีเสนผานศูนยกลาง
ประมาณ 50 หรือ 62.5 µm 

 
 
 
 
 

 

รูปที่ 1  ผิวหนาของเสนใยแกวนําแสง 

     โดยการผลิตหัวตอเสนใยแกวนําแสง ขั้นแรกจะตอง 

ปอกเอาสวนที่เปนปลอกหุมออกใหเหลือแตแทงแกว 

ภายในซึ่งเปนสวนที่เรียกวาแกนกลาง จากนั้นจึงทําการ 
ใสเสนใยแกวเขาไปในแกนของหัวตอที่เรียกวา เซอโค
เนียเฟรุล(Zirconia Ferrule) โดยมีแทงแกวสวนหนึ่งยื่น
ออกมาจากเซอโคเนียเฟรุล จึงตองมีการตัดแทงแกวที่
ย่ืนออกมาใหมีขนาดเทากับขนาดของหัวตอ โดยขั้น
ตอนนี้อาจทําใหเกิดรอยแตก(Chip out) ของแทงแกวได 
หลังจากนั้นจะเปนขั้นตอนการขัดผิวหนาของแกนกลาง
และเซอโคเนียเฟรุลใหเรียบเสมอกันโดยขั้นตอนนี้ก็อาจ
ทําใหเกิดรอยขีดขวน(Scratch) ขึ้นไดเชนกัน  เนื่องจาก
การทํางานของเสนใยแกวนําแสงจะอาศัยหลักการการ
หักเหของแสงที่ เดินทางอยูภายในสวนที่ เรียกวา
แกนกลาง ดังนั้นรอยแตกและรอยขีดขวนที่เกิดขึ้นบน
ผิวหนาของเสนใยแกวนําแสงและเซอโคเนียเฟรุลจะทํา
ใหการเดินทางของแสงที่บริเวณหัวตอเชื่อมระหวางเสน
ใยแกวนําแสง 2 เสนนี้มีปญหาเกิดขึ้น หรืออาจทําให
แสงไมสามารถเดินทางผานไปยังเสนใยแกวนําแสงอีก
เสนได จึงตองมีการตรวจสอบหารอยแตกและรอยขีด

Single Mode Fiber Multi Mode Fiber

cladding 
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ขวนของหัวตอกอนจะนําชิ้นงานสงมอบแกลูกคา โดยใน
การตรวจสอบดังกลาวตองใชเวลาและแรงงานคนในการ
ตรวจสอบเปนจํานวนมาก  นอกจากนี้การตรวจสอบยัง
อาจเกิดความผิดพลาดในการตัดสินใจเนื่องจากการใช
คนเปนผูตัดสินใจ (Human Error) อีกดวย 

     ดังนั้นในโครงงานนี้จึงไดทําการพัฒนาโปรแกรม
ตรวจสอบผิวหนาหัวตอเสนใยแกวนําแสงขึ้นมาและ
สามารถตัดสินใจไดโดยอัตโนมัติ โดยโปรแกรมที่สราง
ขึ้นจะอาศัยหลักการของการตรวจหาขอบภาพ (edge 

detection) มาทําการวิเคราะหหารอยแตกและรอยขีด
ขวนบนผิวหนาหัวตอเสนใยแกวนําแสง 

2. การหาขอบภาพ 
     การหาขอบภาพ เปนการหาขอบเขตของวัตถุภาย 
ในภาพหรือเปนการดึงลักษณะโครงรางที่เดนของวัตถุ
ออกมา  ซึ่งมีการหาอยูหลายวิธี  ในโครงงานนี้ ได
ทําการศึกษาการหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับที่
หนึ่งและการหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับที่สอง 

2.1 การหาขอบภาพโดยใชอนุพนัธอันดับท่ีหน่ึง 
     การหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับที่หนึ่งเปนการ
แปลงเกรเดียนตแบบไมตอเนื่องบนขอมูลภาพเชิงตัว 
เลข เนื่องจากการหาขอบภาพเปนการประมวลผลแบบ
ไมตอเนื่อง ดังนั้นจึงตองใชอนุพันธยอยแบบไมตอเนื่อง
ตามทิศทางที่ต้ังฉากกับแกน x และแกน y ซึ่งสามารถ
กําหนดไดดังนี ้
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สวนขนาดโดยประมาณของเกรเดียนต g(x,y) สามารถ
กําหนดไดดังนี้  

      ( ) ( )22 ),(),(),( yxgyxgyxg yx ∇+∇=∇      (2) 

เพ่ือใหงายตอการคํานวณในบางครั้งเราจะใหขนาดของ
เกรเดียนตมีคาประมาณขนาดของเกรเดียนตตามทิศ 
ทางที่ต้ังฉากกับแกน x และแกน y รวมกัน คือ 

         ),(),(),( yxgyxgyxg yx ∇+∇=∇          (3) 

     การหาขอบภาพโดยใชเกรเดียนตในทางปฏิบัติจะมี 
ลักษณะที่แตกตางกันไปเชน วิธีของ Roberts 

สามารถเขียนเปนสมการไดดังนี ้
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วิธีของ Prewitt 
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วิธีของ Sobel จะมีการใช คาถวงน้ําหนัก ซึ่งสามารถ
กําหนดไดดังนี้ 
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จากสมการขางตน (4-6)  สามารถนํามาเขียนใหมในรูป
ของวินโดวไดดังนี ้
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Prewitt 
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Sobel 
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     การนําวินโดว W ของแตละวิธีมาหาขอบภาพ จะ 
ตองนําวินโดวทุกตัวของวิธีนั้นๆ มาทําการคอนโวลูชัน 
(Convolution)  หรือการประสานกับขอมูลภาพ ซึ่ง
สามารถแสดงในรูปของสมการไดดังนี ้
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โดย ),( yxhk คือจุดภาพ ณ.ตําแหนง x ,y ที่ผาน การ     
  คอนโวลูชันแลวดวยวินโดวที่ k 
      ),( jiwk  คือสมาชิกตัวที่ i , j ของวินโดวตัวที่ k 
     เมื่อดําเนินการคอนโวลูชันระหวางขอมูลภาพกับวิน 
โดวของวิธีที่จะนํามาหาขอบภาพครบทุกวินโดวแลวก็
นํา ),( yxhk  สําหรับ k ทุกตัวมาทําการเปรียบเทียบกัน 
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ณ.พิกัด x , y เดียวกันเพ่ือเลือกคาที่สูงที่สุด และนําคาที่
ไดมาเทียบกันกับคาขีดเริ่มเปล่ียน(Threshold) คือ ถา
นอยกวาคาขีดเริ่มเปล่ียนจุดภาพนั้นก็ไมใชขอบภาพ 

2.2 การหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับท่ีสอง 
     การหาขอบภาพโดยวิธีนี้จะไมมีการพิจารณาทิศ 
ทางของขอบภาพ แตจะสนใจเฉพาะขนาดของความ
เปนขอบภาพ (เกรเดียนต) เทานั้น ดังนั้นวินโดวที่ใชหา
ขอบภาพโดยวิธีนี้จะมีเพียงวินโดวเดียว โดยตัวอยาง
ของวิธีนี้ ไดแก 
     - ตัวดําเนินการลาปลาเซียน (Laplacian)  

     เกรเดียนตของ ),(2 yxg∇  ไดจากการประมาณ
อนุพันธเชิงเสนของฟงกชันตอเนื่อง 
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ในรูปที่ 2 แสดงวินโดวของลาปลาเซียน ในรูปแบบ
ตางๆ ทั้งที่ใชจุดภาพในบริเวณใกลเคียง 4 จุดดังรูปที่ 2 
(ก) และ 8 จุดดังรูปที่ 2 (ข) กับ 2 (ค) ซึ่งมีผลตอ
ขอบภาพตางกัน 
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          (ก)          (ข)          (ค) 
รูปที่ 2 ตัวดําเนินการหาขอบภาพของลาปลาเซียน 

การหาขอบภาพจะเลือกวินโดวตัวใดตัวหนึ่งจากรูปที่ 2 
แลวนําไปคอนโวลูชันกับขอมูลภาพ 

3. ข้ันตอนการทดลอง 
     แบงเปนขั้นตอนการดําเนินงานตางๆ ดังตอไปนี้ 

3.1 การเก็บขอมูล 
     นําภาพขยายของผิวหนาของหัวตอเสนใยแกวนํา
แสงที่ไดจากกลองจุลทรรศนซึ่งมีลักษณะรูปแบบของ
รอยแตกและรอยขีดขวนในแบบตางๆ กัน มาเก็บไวเปน 
ขอมูลคอมพิวเตอร โดยภาพที่ใชในการศึกษานี้ แบง
ออกเปน 2 ประเภท คือ 
     1. ภาพที่ไมมีรอยตําหนิ   หรือมีรอยตําหนิเพียงเล็ก 
นอยโดยยังผานมาตรฐานที่ทางบริษัทไดกําหนดไว 
     2. ภาพที่มีรอยตําหนิ  โดยไมผานมาตรฐานที่
กําหนด 

 

    
     (ก)     (ข) 

รูปที่ 3 ผิวหนาหัวตอเสนใยแกวนําแสง 
(ก) ภาพที่ผานมาตรฐาน  (ข) ภาพที่ไมผานมาตรฐาน 

3.2 การศึกษาวิธีการหาขอบภาพ 
     ทําการทดลองหาขอบภาพดวยวิธีตางๆ ที่ไดอธิบาย
มาในหัวขอที่ 2 และทําการปรับคาขีดเริ่มเปล่ียนที่คิดวา
เหมาะสมสําหรับแตละวิธีแลว โดยผลการทดลองที่ได
แสดงดังรูปที่ 4 

     
ภาพที่เกิดรอยแตกและรอยขีดขวน Roberts 

    
    Prewitt  Sobel 

    
Laplacian  Canny 

รูปที่ 4 ภาพที่ผานการหาขอบโดยวิธีตางๆ 
     จะเห็นวา ขอบภาพที่ไดจากวิธีของ Roberts จะมี
สวนของขอบที่เราไมตองการอยูมากโดยสวนของขอบที่
ไมตองการนี้จัดเปนสัญญาณรบกวนของภาพ และขอบ
ที่ไดจากวิธีของ Prewitt และ Sobel สัญญาณรบกวนจะ
นอยกวาวิธีของ Roberts แตความตอเนื่องของขอบที่
เปนเสนยังไมดีนัก จะเห็นวาขอบที่ไดจากวิธีของลาปลา
เซียนจะใหความตอเนื่องของขอบที่เปนเสนไดดีกวา 
สวนวิธีของ Canny จะตอบสนองตอสัญญาณรบกวนไดดี
ดังนั้นในโครงงานจึงไดเลือกใชวิธีหาขอบของลาปลา
เซียนมาทําการพิจารณา 
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3.3 การกําจัดสัญญาณรบกวน 

     การกําจัดสัญญาณรบกวนดวยตัวกรองสัญญาณเชิง
เสน สัญญาณรบกวนโดยทั่วไปจะมีความถี่ สูงกวา
สัญญาณภาพปกติ สัญญาณรบกวนประเภทนี้สามารถ
กําจัดออกไดโดยการใชตัวกรองสัญญาณที่ยอมให
ความถี่ตํ่าผานไปได ซึ่งสามารถกําหนดไดดังนี ้

   
⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛

+
=

11

11

2
1 2

2

b
bbb

b

b
W          (9) 

โดยที่ b เปนจํานวนจริงที่มากกวาศูนย วินโดวในสมการ
ที่ (9) เปนวินโดวขนาด 3×3 ซึ่งในกรณีที่ b = 1 เมื่อตัว
กรองสัญญาณไปคอนโวลูชันกับภาพก็จะเหมือนกับการ
ทําการเฉลี่ยขอมูลภาพภายในวินโดวขนาด 3×3 (ดูรูป
ที่ 5 (ก)) และในกรณีที่ b = 2 ตัวกรองสัญญาณนี้จะถูก
เรียกวาตัวกรองสัญญาณเกาสเซียน (Gaussian) (รูปที่ 
5 (ข))  

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡
=

111
111
111

averageW      
⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡
=

121
242
121

gaussianW  

(ก) (ข) 
รูปที่ 5 ตัวกรองสัญญาณเชิงเสน (ก) ตัวกรองที่ใชเฉล่ีย 

  สัญญาณ (ข) ตัวกรองเกาสเซียน 
     โดยผลลัพธที่ไดจากการทําการกําจัดสัญญาณ
รบกวน แสดงในรูปที ่6 

 

(ก) (ข) 

 
(ค)       (ง) 

รูปที่ 6 ผลลัพธของการกําจัดสัญญาณรบกวน 

 (ก) ภาพที่ผานการคอนโวลูชันโดยวินโดวลาปลาเซียน    

 (ข) ภาพที่ทําการปรับคาขีดเริ่มเปล่ียน 

 (ค) ภาพที่ผานตัวกรองที่ใชเฉล่ียสัญญาณ  
 (ง) ภาพที่ผานตัวกรองเกาสเซียน 

     ผลลัพธที่ไดจากการผานตัวกรองที่ใชเฉล่ียสัญญาณ 
(รูปที่ 6 (ค)) และตัวกรองเกาสเซียน (รูปที่ 6 (ง)) 
สามารถกําจัดสัญญาณรบกวนได โดยวิธีแรกกําจัด
สัญญาณรบกวนไดดีมาก แตรายละเอียดบางสวนได
หายไป สวนวิธีที่สองกําจัดสัญญาณรบกวนไดในระดับ
หนึ่ง แตใหรายละเอียดมากกวาวิธีแรก ซึ่งยังคงมี
สัญญาณรบกวนบางสวนอยู 

3.4 การวิเคราะห 
     เมื่อทําการหาขอบภาพแลว เราจะนําภาพที่มี
ลักษณะเปนขอบมาวิเคราะหหาคาพิกัดและตําแหนง
ของความเปนขอบโดยขั้นตอนการหาขนาดนี้จะใช
วินโดวขนาด 2×2 ว่ิงไปยังจุดที่เกิดขอบ หลังจากนั้นจะ
กําหนดทิศทางในการเลื่อนไปยังจุดที่เกิดขอบจุดตอไป 
ซึ่งแสดงดังรูปที่ 7 และจะทําการวิ่งไปยังจุดที่มีขอบ
ตอเนื่องกันไปเรื่อยๆ จนกระทั่งครบรอบ โดยในการ
พิจารณาจุดที่ เกิดขอบแตละครั้งนั้น จะทําการเก็บ
ตําแหนงของจุดที่พิจารณาแลวมาดวย แลวทําการหา
ระยะหางของจุดศูนยกลางที่เกิดรอยตําหนิกับจุดทุกจุด
ที่เปนขอบของรอยตําหนิ โดยใชสมการการดังนี ้
                                                                           (10) 

     ในการพิจารณาหาตําแหนงของจุดที่เกิดขอบนั้นจะ
ทําการพิจารณาตามความตอเนื่องของขอบที่เกิดขึ้น ซึ่ง
จะใชวินโดว 2×2 มีเง่ือนไขในการเกิดขอบตางๆ  

 
รูปที่ 7 ลักษณะการหาความตอเนื่องของจุดที่เกิดขอบ   

  และทิศทางในการเคลื่อนที่ 

-

1 

2 

3 

0 

2 

3 

0 

2
21

2
21 )()( yyxxlength −+−=

6 

4 

3 

0 

1 

2 

-

1

1 

02 

3 
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     โดยตัวเลขที่แสดงหมายถึงทิศทางในการเคลื่อนที่
เพ่ือพิจารณาจุดที่เกิดขอบจุดถัดไป แสดงผังงานการ
พิจารณาหาตําแหนงของจุดที่เกิดขอบดังรูปที่ 8 

 
รูปที่ 8 ผังงานแสดงการพิจารณาหาตําแหนงของจุดที่  

  เกิดขอบ 

     เมื่อไดขอมูลขนาดและตําแหนงของรอยตําหนิแตละ
อันแลว จากนั้นจะนําไปวิเคราะหตามเงื่อนไขซึ่งแบง 
เปนขอบเขตตางๆ ตอไปนี้ 
 

 

 
 
 
 

 
 

รูปที่ 9 การแบงสวนในพิจารณาบริเวณผิวหนาหัวตอ 
  เสนใยแกวนําแสง 

     - บริเวณขอบเขต A จะตองมีรอยแตกและรอยขีด
ขวนนอยที่สุดเนื่องจากเปนสวนที่แสงเดินทางและมี
ความสําคัญมากกวาสวนอื่นๆ โดยหากมีรอยขีดขวนสี
ขาวขนาดนอยกวา 2 mµ สามารถมีกี่เสนก็ได และรอย
แตกที่เปนจุดดําจุดขาวที่มีขนาดนอยกวา 3 mµ มีไดไม

เกิน 3 จุด แตหามมีรอยขีดขวนสีดําอยู นอกจากนี้ใน
สวนที่เปน Core ตรงกลางจะตองไมมีรอยแตกเกิดขึ้น    
     - สวนบริเวณ B สามารถมีรอยขีดขวนสีขาวที่มี
ขนาดนอยกวา 3 mµ กี่เสนก็ได แตหามมีสีดํา และรอย
แตกที่เปนจุดดําจุดขาวที่มีขนาดนอยกวา 5 mµ กี่จุดก็
ได สวนรอยแตกที่มีขนาด 5-10 mµ มีไดไมเกิน 3 จุด 

     - และบริเวณ C จะสามารถมีรอยขีดขวนกี่เสนก็ได 
และรอยแตกกี่จุดก็ได  

4. ผลการทดลองหาขนาดของรอยตําหนิและการ
ตัดสินใจ 
     ในการพิจารณาหาขนาดและตําแหนงที่เกิดรอยแตก
และรอยขีดขวนจะกําหนดใหคาความเขมของจุดที่เปน
ขอบมีคาเปน 1 และจุดที่ไมเปนขอบมีคาความเขมเปน 
0 โดยจะทําการหาจุดที่เกิดขอบและพิจารณาจุดที่มีขอบ
ตอเนื่องกันไปอีกเรื่อยๆ จนกระทั่งวนมาที่จุดเดิม และ
ทําการเก็บตําแหนงของจุดที่ทําการพิจารณาทั้งหมดมา
ดวย  เพ่ือจะนํามาวิเคราะหหาขนาดและตําแหนงที่เกิด
รอยตําหนินั้นๆ ได และขั้นตอนการตัดสินใจจะนําผลที่
ไดจากเงื่อนไขในขอบเขตแตละขอบเขตมาเปนเกณฑใน
การพิจารณาโดยจะตรวจสอบกับมาตรฐานที่กําหนดซึ่ง
จะแบงรอยแตกและรอยขีดขวนเปนขนาดตางๆ มีหนวย
เปน mµ แสดงดังตารางที่ 1 และจะใชตัวดําเนินการ 
“AND” ในการพิจารณา ซึ่งเง่ือนไขในขอบเขตทั้งหมด
จะตองเปนจริงเทานั้น จึงจะตัดสินใจวาชิ้นงานนั้นๆ 
เปนชิ้นงานที่ดี 

ตารางที่ 1 เง่ือนไขการตัดสินใจ 

จํานวนรอยแตก จํานวนรอยขีด
ขวน 

ขอบ 

เขต 
2 3 5 10 2 3 5 10 

การ
ตัดสินใจ 

A 3 N N A N N N ผาน 
B A 3 A N N ผาน 

C A A ผาน 

A (Allowed) หมายถึง มีจํานวนเทาไหรก็ได 
N (No) หมายถึง หามมี 

แสดงผลการทดลองการหาขนาดและการตัดสินใจของ
ภาพผิวหนาหัวตอเสนใยแกวนําแสงดังรูปที่ 10 และ 11 
 

เร่ิมตน 

พิจารณาจุดที่เกิดขอบจุดแรกตรงกับเงื่อนไขใด 

เคลื่อนที่พิจารณาจุดตอไปตามทิศทางที่กําหนดแตละเงื่อนไข 
เก็บตําแหนงของจุดที่เกิดขอบ 

จุดที่พิจารณา = จุดแรก 

จบขั้นตอนการทํางาน 

ไมจริง 
จริง 

  

 
 

Cladding 

Chip 
out B 

Core  บริเวณของปลอกโลหะ  
(Ferrule) 

A

      C 

Scratch 
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จํานวนรอยแตก จํานวนรอยขีด
ขวน 

ขอบ 

เขต 
2  3 5 10 2 3 5 10 

การ
ตัดสินใจ 

A         ผาน 
B 2        ผาน 

C 6 0 4 1     ผาน 
รูปที่ 10 การหาขนาดและการตัดสินใจของภาพผิวหนา     

หัวตอเสนใยแกวนําแสงที่ผานมาตรฐาน 
     หากมีเง่ือนไขในขอบเขตใดขอบเขตหนึ่งไมผานตาม
มาตรฐานจะถือวาชิ้นงานนั้นเปนชิ้นงานที่เสียแสดงผล
การทดลองดังรูปที่ 11 

 

  
 

จํานวนรอยแตก จํานวนรอยขีด
ขวน 

ขอบ 

เขต 
2  3 5 10 2 3 5 10 

การ
ตัดสินใจ 

A 2  3      ไมผาน 
B 10  13 2     ผาน 

C 10   4     ผาน 

รูปที่ 11 การหาขนาดและการตัดสินใจของภาพผิวหนา 
           หัวตอเสนใยแกวนําแสงที่ไมผานมาตรฐาน 

     จากการทดลองการตัดสินใจของภาพผิวหนาหัวตอ
เสนใยแกวนําแสง โดยทําการทดลองจํานวน 100 ภาพ 
ซึ่งเปนภาพที่ผานมาตรฐานและภาพที่ไมผานมาตรฐาน
รวมกัน ซึ่งไดผลดังตารางที่ 2 

ตารางที่ 2 สรุปผลการตัดสินใจ 
ภาพตนฉบับ 

(ภาพ) 
โปรแกรมตรวจสอบ
ไดถูกตอง (ภาพ) 

100    73     

โดยคิดเปนเปอรเซ็นตความถูกตองของการตัดสินใจ
เทากับ 73% 

5. สรุปและขอเสนอแนะ 

     ขั้นตอนการหาขนาดของขอบภาพที่ จะใช ใน
โครงงานนี้ จะอาศัยความตอเนื่องของขอบท่ีเกิดขึ้นมา
พิจารณา โดยขอบที่จะนํามาพิจารณาใหไดผลลัพธที่
ถูกตองนั้นจะตองมีความตอเนื่องกันของขอบ ดังนั้น
วิธีการหาขอบใหไดขอบของภาพออกมาใหมีลักษณะที่
ดีนั้นจึงเปนส่ิงที่สําคัญ เพราะจะทําใหการแยกแยะวัตถุ
แตละชิ้นออกจากกันไดอยางถูกตอง และวิธีการหา
ขนาดที่ใชนี้ ยังมีปญหาอยูที่ ลักษณะการเคลื่อนที่ใน
ทิศทางที่ 4 ซึ่งหากรูปที่ใชเปนวงกลม จะตองกําหนด
เง่ือนไขเฉพาะขึ้นมาในแตละกรณี เพ่ือใหการเคลื่อนที่
ในการพิจารณาจุดตอไปไดอยางเหมาะสม 
     ในการตัดสินใจชิ้นงานจะอาศัยขอมูลที่ไดจากการ
หาขนาดและตําแหนงที่เกิดรอยตําหนิ เพ่ือนําไปเทียบ
กับมาตรฐานที่กําหนด แลวจึงทําการตัดสินใจออกมา 
     ปญหาที่เกิดขึ้นในการตัดสินใจของโปรแกรมสวน
ใหญจะมาจากขอบภาพที่ได บางอันยังไมมีความ
ตอเนื่องกัน เชนกรณีของรอยตําหนิที่เปนวงกลม หาก
ขอบไมมีความตอเนื่อง โปรแกรมจะคิดวาเปนรอยตําหนิ
เล็กๆ หลายอัน ซึ่งอาจจะมีผลตอการตัดสินใจทําให
ตัดสินใจผิดพลาดได และในกรณีที่มีสัญญาณรบกวน
เหลืออยู โปรแกรมก็อาจจะคิดวาเปนรอยตําหนิที่เกิดขึ้น
ได 
     หลังจากทําการทดลองและไดพบปญหาที่เกิดขึ้น
แลว จึงมีขอเสนอแนะตางๆ ดังตอไปนี้ 
     1. ควรจะหาวิธีการหาขอบภาพที่สามารถใหความ
ตอเนื่องของขอบภาพของรอยตําหนิที่เกิดขึ้นในแบบ
ตางๆ เพ่ือนําไปเปนขอมูลในการตัดสินใจใหมีความ
ถูกตองมากยิ่งขึ้น 
     2. หาวิธีการกําจัดสัญญาณรบกวนที่เกิดขึ้น ซึ่งเปน
สวนของขอบภาพที่ไมตองการ โดยที่รายละเอียดของ
ขอบรอยตําหนิตางๆ ไมหายไป 
 
6. กิตติกรรมประกาศ 
     โค ร ง ง านนี้ สํ า เ ร็ จ ลุ ล ว ง ได ด ว ยดี โ ดย ได รั บ
ทุนอุดหนุนจาก สํานักงานกองทุนสนับสนุนการวิจัย 
ฝายอุตสาหกรรม โครงการโครงงานอุตสาหกรรม
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