
บทที่ 1 

บทนํา 

1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา  

ในปจจุบันเทคนิคการสรางภาพ 3 มิติ เปนหัวขอวิจัยที่ไดรับความสนใจในชวงทศวรรษที่
ผานมาภาพ 3 มิติที่สรางไดนั้นไดถูกนําไปประยุกตใชงานในหลายๆดานดวยกัน เชน การควบคุม
หุนยนต การวัดระยะทางและปริมาตรเปนตน ไดมีการนําเสนอเทคนิคการสรางภาพ 3 มิติอยูหลาย
เทคนิคเชน การใชกลองสเตริโอ [1-2] การใชเลเซอรในการสแกน [3] การฉายวัตถุดวยแสงที่มี
รูปแบบตางๆ (Structured Light) [4-7] เปนตน เทคนิคการใชกลองสเตริโอนั้นจะตองมีการหาจุด
สอดคลองระหวางภาพซายและภาพขวา ซ่ึงเปนปญหาที่ยุงยาก และซับซอน รวมทั้งยังตองการ
ขอมูลตางๆที่เกี่ยวของกับการถายเชน ตําแหนงของกลองและวัตถุ การทํามุมของกลอง เปนตน  
เทคนิคการฉายวัตถุดวยแสงที่มีรูปแบบตางๆสามารถแกไขปญหาที่เกี่ยวกับการหาจุดสอดคลองได  
ในวิธีนี้วัตถุจะถูกฉายดวยแสงที่มีรูปแบบตางๆ เชน เปนจุด หรือเสนกริด เปนตน จากนั้นก็จะใช
กลองจับภาพวัตถุเพื่อทําการวิเคราะหตอไป ปญหาเกี่ยวกับการหาจุดสอดคลองในเทคนิคการฉาย
วัตถุดวยแสงนั้นเปนหัวขอที่ไดรับการสนใจและนําเสนออยางกวางขวางเชน เทคนิค time 
modulation [8] เทคนิค spatial encoding [9] และเทคนิค color coding [10] เปนตน เทคนิคการใช
แสงเลเซอรในการสแกนนั้น ไดขอมูลเกี่ยวกับระยะทางของจุด/เสนสแกน ไดจากการวัดเวลาที่แสง
เลเซอรเดินทาง (Time of Flight) หรือใชเทคนิคการเทียบรูปสามเหลี่ยม (Triangulation) เทคนิคการ
ใชแสงเลเซอรในการสแกน จะใหความแมนยําสูง อยางไรก็ตามเทคนิคนี้จะตองใชเครื่องสแกนที่มี
ความซับซอนและมีราคาแพงมาก 

งานวิจัยฉบับนี้ไดนําเสนอวิธีใหมในการสรางภาพ 3 มิติ โดยเราไดประยุกตมาจากเทคนิค
การสรางภาพ 3 มิติจากภาพตัดขวางทางการแพทย (ภาพ CT, MRI, etc.) โดยในวิธีใหมนี้เราจะ
ถายรูปรอบๆวัตถุที่จะทําสรางรูป 3 มิติหลายๆ มุม ดวยกลองดิจิตอลที่รอบวัตถุอยางอิสระหลายๆ
มุม จากนั้นนําขอมูลภาพมาเปนขอมูลโปรเจคชัน  ขอมูลโปรเจคชัน นี้สามารถนําเอาไปสรางเปน
ภาพตัดขวางแบบ Cone-beam Tomography เทคนิคการสรางภาพตัดขวางจากขอมูลโปรเจคชันเรา
จะใชเทคนิคการสรางภาพกลับจากวิธีการปรับเทียบกลอง(Camera Calibration) มาใชในการสราง
ภาพตัดขวาง เมื่อสรางภาพตัดขวางทุกๆแถวแลว เราก็นําเอาภาพตัดขวางนั้นมาเรียงซอนกันเพื่อ
สรางเปนขอมูลเชิงปริมาตร (Volumetric Data) จากนั้นก็ใชเทคนิคการใหแสงและเงากับพื้นผิวของ
วัตถุดวยเทคนิคการใหแสงเงาที่มีใชกันอยางกวางขวาง ขอดีของเทคนิคที่นําเสนอนี้คือ ไม
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จําเปนตองแกไขปญหาที่เกี่ยวกับการหาจุดสอดคลอง ไมตองการเครื่องมือที่ซับซอนยุงยากและ
ราคาแพง   
 

1.2  ความมุงหมายและวตัถุประสงคของการศึกษา 
 1.    เพื่อพัฒนาใหระบบการสรางภาพ3มิติที่ใชเครื่องมือที่ซับซอนยุงยาก มีความซับซอนของ

เครื่องมือที่ใชในการสรางภาพตัดขวางลดลง 
  2    เพื่อที่จะสามารถนําหลักการที่นําเสนอที่ใชในการสรางภาพ 3มิติไปประยุกตใชงานในดาน  

ตาง ๆ ได 
 

1.3  สมมติฐานของการศึกษา 
การสรางภาพ 3มิติโดยทั่วไปไมวาจะเปนการสรางภาพ 3มิติโดยการใชกลองสเตริโอการใช

เลเซอรในการสแกนหรือการฉายวัตถุดวยแสงที่มีรูปแบบตางๆ นั้นระบบในการสรางภาพ 3มิติมี
ความซับซอนและยุงยากมากอีกทั้งอุปกรณที่นํามาใชนั้นมีราคาแพง โดยเฉพาะเทคนิคการใชกลอง
สเตริโอนั้นจะตองมีการหาจุดสอดคลองระหวางภาพซายและภาพขวา ซ่ึงเปนปญหาที่ยุงยาก และ
ซับซอน รวมทั้งยังตองการขอมูลตางๆที่เกี่ยวของกับการถายเชน ตําแหนงของกลองและวัตถุ การ
ทํามุมของกลองที่ตองมีการกําหนดตําแหนงที่แนนอน ดังนั้นวิธีการที่จะลดความยุงยากของ
อุปกรณและการกําหนดตําแหนงที่แนนอนของกลองไดโดยใชวิธีการของการปรับเทียบกลอง
(Camera Calibration) มาใชในการสรางภาพ 3มิติ ซ่ึงวิธีการของการปรับเทียบกลอง (Camera 
Calibration) เปนการหาคาประมาณเมทริกซ M จากจุดในฉาก 3 มิติที่รูตําแหนงและภาพที่เกิดขึ้น
ของจุดนั้นเอง 
 

1.4  ทฤษฎีหรือแนวความคิดที่ใชในการวิจัย 
การปรับเทียบกลอง(Camera Calibration) เปนการหาประมาณเมทริกซ M จากจุดในฉาก 3 

มิติที่รูตําแหนงและภาพที่เกิดขึ้นของจุด ซ่ึงจากการปรับเทียบกลองนั้นเราสามารถไดความสัมพันธ
ของจุดที่เกิดขึ้นในพิกัดภาพและพิกัดโลกได ไมวาตําแหนงของกลองจะอยูที่ตําแนงใดๆเราก็
สามารถหาความสัมพันธของจุดที่เกิดขึ้นในพิกัดภาพและพิกัดโลกได ซ่ึงในงานวิจัยเราไดนํา
ความสัมพันธของจุดที่เกิดขึ้นในพิกัดภาพและพิกัดโลก มาใชในการสรางภาพตัดขวางเพื่อนําไป
สรางภาพ 3มิติ 
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1.5  ขอบเขตการวิจัย 
 วิทยานิพนธฉบับนี้ไดทําการศึกษาเพื่อทําการสรางภาพ 3มิติ จากขอมูลโปรเจคชันที่ไดจาก
การวางตําแหนงกลองอิสระซ่ึงเราจะใชวิธีการสรางภาพกลับโดยวิธีการปรับเทียบกลอง(Camera 
Calibration) ซ่ึงเปนเทคนิคใหมในการสรางภาพตัดขวาง โดยรายละเอียดตางๆภายในวิทยานิพนธ
ฉบับนี้ไดจัดแบงเนื้อหาออกเปน 6 บทซึ่งแตละบทมีหัวขอและเนื้อหาดังตอไปนี้ 

 
บทที่ 1  บทนํา 
อธิบายถึงความเปนมาและความสําคัญของปญหาตลอดจนวัตถุประสงคและขอบเขตของ

วิทยานิพนธ 
 

บทที่ 2  แบบจาํลอง 3มิติ 
กลาวถึงการสรางภาพตัดขวางภาพ พื้นฐานในการสรางแบบจําลอง 3มิติที่วิธีตางๆและ

ขั้นตอนในการสรางแบบจําลอง 3มิติ 
 

บทที่ 3  การสรางภาพตดัขวางที่มีทางเดินแสงแบบกรวย 
กลาวถึงการสรางภาพตัดขวางรวมทั้งอัลกอริธึมในการสรางภาพตัดขวางโดยวิธีตางๆ ไดแก 

วิธีการแปลงฟูเรียร วิธีแบ็คโปรเจคชัน วิธีฟวเตอรแบ็คโปรเจคชัน และวิธีเชิงพีชคณิต สําหรับ
ทางเดินแสงแบบกรวย 

 
บทที่ 5  การแปลงเชิงเรขาคณิต 
กลาวถึงคณิตศาสตรที่วาดวยการแปลงพกิดัภาพหรือวัตถุหนึ่งไปยังพกิัดใหมโดยใช

พารามิเตอรของการแปลง 
 

บทที่ 5  การปรับเทียบกลอง 
กลาวถึงคณิตศาสตรที่เกี่ยวของกับการปรับเทียบกลอง และหลักการในการปรับเทียบกลอง 

 
บทที่ 6  การทดลองและผลการทดลอง 
ในการทดลองไดกลาวถึงวิธีการวัดความผิดพลาดของวัตถุที่หลังจากการผานกระบวนการ

สรางภาพ 3มิติ 
  

บทที่ 7  สรุปผลและแนวทางการพัฒนา 
กลาวถึงบทสรุปของวิทยานิพนธ 


