
 

บทคัดยอ 
 

เทคโนโลยีการพัฒนาหนวยประมวลผลเฉพาะทางไดถูก
นํามาใชเพื่อเพิ่มความเร็วใหกับงานประมวลผลที่ตองมีการ
ประมวลผลขอมูลจํานวนมาก เชน การเขารหัสวิดีโอ บทความ
นี้ไดนําเสนอการพัฒนาหนวยประมวลผลเฉพาะทางเพื่อเพิ่ม
ความเร็วใหกับการเขารหัสวิดีโอ โดยมีพัฒนาเฉพาะในสวน
ของขั้นตอนการประมาณการเคลื่อนไหว ซึ่งเปนขั้นตอนที่มี
การประมวลผลมากที่สุดในการเขารหัสวิดีโอที่ใชในปจจุบัน 
ในการเพิ่มความเร็วใหกับการประมวลผลดวยวิธีนี้ การเลือก
อัลกอริทึมการประมาณการเคลื่อนไหวใหเหมาะสมกับการ
นํามาสรางเปนอุปกรณฮารดแวร ก็เปนการเพิ่มประสิทธิภาพ
ของหนวยประมวลผลไดอีกระดับหนึ่ง โดยพัฒนาอัลกอริทึมที่
เหมาะสมสําหรับการสรางเปนฮารดแวรที่มีช่ือวา Two-Level 
Parallel Hierarchical One-Dimensional Search 
(2LPHODS) โดยปรับปรุงมาจากอัลกอริทึม Parallel 

Hierarchical One-Dimensional Search (PHODS) ซึ่งเปน
อัลกอริทึมที่มีความเร็วสูง ไมซับซอน และยังมีรูปแบบ
อัลกอริทึมแบบขนาน ทําใหมีประสิทธิภาพสูงเมื่อนําไปสราง
เปนฮารดแวร แตในดานความคลาดเคลื่อนของผลลัพธยังมีมาก 
จึงไดพัฒนาอัลกอริทึมดังกลาวขึ้นมาโดยลดความเร็วในการ
ประมวลผลลงเล็กนอย แตเพิ่มความถูกตองของผลลัพธใหมาก
ขึ้น เพื่อใหเหมาะสมกับการนําไปใชงานจริง และยังคง
คุณสมบัติเดนของอัลกอริทึมดั้งเดิมเอาไว  
 
คําสําคัญ: การประมาณการเคลื่อนไหว, การเปรียบเทียบบล็อค, 
เอฟพีจีเอ 

 

Abstract 
 

Technology for specific processing unit has been used 

for improving the processing time that need high speed 

processing such as video encoding which requires a lot of 

data to be processed in limit of time. This research works 

and presents a development of specific processing unit to 

reduce video encoding time especially step in calculating 

motion estimation, which requires high calculating in 

processing standard video encoding. When ever the 

motion estimation step has been speed up, the overall 

time consuming will be reduced significantly. Through 

utilizing only specific processing unit for improving the 

processing time may not be enough. Therefore, selecting 

appropriate algorithm for calculating the motion 

estimation in developing hardware processing unit will 

also improve processing unit. This research presents new 

algorithm called Two-Level Parallel Hierarchical One-

Dimensional Search (2LPHODS) based on algorithm 

called Parallel Hierarchical One-Dimensional Search 

(PHODS) which is high speed and simple algorithm and 

also in parallel form which increases the processing 

performance when developing in hardware unit. However 

the result from PHODS stills incorrect. Therefore the 

new algorithm has been proposed for increasing the 

correctness of result but reducing only a little bit 

processing speed for utilizing in real application and also 

still remain the main features in the old algorithm.  
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1. บทนํา 
 

ปจจุบันเทคโนโลยีในงานทางดานมัลติมีเดียบนอุปกรณ
พกพาขนาดเล็ก เชน โทรศัพทมือถือ และ PDA ไดมีการพัฒนา
ไปอยางมาก แตอยางไรก็ตามงานเกี่ยวกับวิดีโอบนอุปกรณ
เหลานี้ก็ยังมีปญหาอีกมากในงานที่ตองการคุณภาพสูง และ
ตองการความเร็วระดับเรียลไทม มาตรฐานการเขารหัสวิดีโอมี
อยูดวยกันหลายมาตรฐาน ซึ่งเมื่อนํามาใชบนอุปกรณพกพา
เหลานี้จะมีปญหาขอจํากัดหลัก 2 อยางคือขอจํากัดทางดาน
พลังงานที่มีอยูจํากัด และขอจํากัดทางทรัพยากรของระบบ เชน 
ขนาดของหนวยความจํา และความเร็วของหนวยประมวลผลที่
ไมสูงมากนัก ถาวิเคราะหขั้นตอนในการเขารหัสวิดีโอแลวจะ
พบวาในขั้นตอนการเขารหัสวิดีโอกวา 60% จะถูกใชไปในการ
คํานวณการประมาณการเคลื่อนไหว ดังนั้นการปรับปรุงและ
พัฒนาประสิทธิภาพในสวนของขั้นตอนการประมาณการ
เคลื่อนไหวจึงสงผลตอประสิทธิภาพของการเขารหัสวิดีโอ
โดยรวมเปนอยางมาก วิธีที่นํามาใชประมาณการเคลื่อนไหวที่
ใชกันมากในมาตรฐานตาง ๆ ที่มีอยูในปจจุบัน คือ Block 
Matching Algorithm (BMA)  

การพัฒนาอัลกอริทึมการคนหาจากเดิมที่ใชวิธีการที่เรียกวา 
Full Search ซึง่เปนการเปรียบเทียบทุก ๆ ตําแหนงในพื้นที่ที่
กําหนดเพื่อหาคาที่ดีที่สุด มาเปนการเลือกเปรียบเทียบเปนบาง
ตําแหนงภายใตเงื่อนไขที่กําหนด ทําการคนหาแบบเปนลําดับ
ขั้นไปจนกระทั่งไดผลลัพธที่ใกลเคียงกับคาที่ดีที่สุดที่หาดวย
วิธีการ Full Search เชนอัลกอริทึม Three-Step Search (3SS) 
และ Two-Dimensional Logarithm Search(2DLS) วิธีการ
เหลานี้ทําใหลดการเวลาประมวลผลในขั้นตอนนี้ลงเปนอยาง
มาก รวมทั้งลดการใชพลังงานของระบบ อันเนื่องมากจาก
ขั้นตอนการทํางานที่ลดลง นอกจากการพัฒนาในดาน
อัลกอริทึมแลว การพัฒนาหนวยประมวลผลเฉพาะทางก็เปนอีก
วิธีหนึ่งที่ถูกนํามาใช วิธีการนี้จะใหผลลัพธในดานความเร็วที่
คอนขางสูง เพราะเปนการประมวลผลดวยฮารดแวรโดยตรง 
รวมทั้งยังเปนการลดภาระของหนวยประมวลผลของระบบลง
ดวย แตวิธีการนี้เปนการเพิ่มภาระทางดานพลังงานใหกับระบบ 

เพราะฮารดแวรที่เพิ่มขึ้น ดังนั้นการใชวิธีนี้จึงตองคํานึงถึงเรื่อง
ขนาดของวงจรและความซับซอนของขั้นตอนในการคํานวณ 
เพื่อใหเกิดภาระในการใชพลังงานนอยที่สุด 

การพัฒนาการคํานวณหาคาการประมาณการเคลื่อนไหว
ดวยวงจรดิจิตอลนั้นมีดวยกันหลายแนวทางไมวาจะเปนการ
พัฒนาทางดานสถาปตยกรรมของการประมวลผล และการ
พัฒนาอัลกอริทึมที่นํามาใชสรางเปนวงจร ในสวนของ 
การพัฒนาสถาปตยกรรมจะเปนการนําเสนอโครงสรางขอมูล 
ขนาดของขอมูล โครงสรางเสนทางของขอมูล การจัดเก็บขอมูล 
รูปแบบคําสั่ง โครงสรางหนวยประมวลผลทางคณิต และลําดับ
ขั้นตอนการประมวลผล ในสวนของการพัฒนาอัลกอริทึมนั้น 
เนื่องจากอัลกอริทึมที่ใชในการประมาณการเคลื่อนไหวมีเปน
จํานวนมาก การเลือกอัลกอริทึมเพื่อนํามาสรางเปนวงจร 
ใหเหมาะสมกับการประมวลผลที่เปนวงจรดิจิตอลจะเปนการ
เพิ่มประสิทธิภาพใหกับหนวยประมวลผลที่สรางขึ้นดวย 
เชนกัน โดยเฉพาะเมื่อมีเทคโนโลยีของชิพ FPGA ซึ่งเปนไอซี
ที่สามารถนํามาโปรแกรมโครงสรางภายในใหสามารถ
ประมวลผลขอมูลไดตามที่ตองการ ทําใหการพัฒนาไอซีเฉพาะ
ดานนั้น มีความงาย สะดวก และรวดเร็ว รวมทั้งสามารถรองรับ
วงจรที่มีขนาดใหญมากได จึงทําใหเหมาะสมที่จะนําไปพัฒนา
เปนหนวยประมวลผลเฉพาะทางเพื่อเพิ่มความเร็ว ใหกับ 
การประมวลผลที่คอนขางซับซอน 

บทความนี้นําเสนอการพัฒนาอัลกอริทึมการประมาณการ
เคลื่อนไหวที่เหมาะสมกับการนําไปสรางเปนหนวยประมวลผล
เฉพาะทาง เพื่อนําไปใชในงานเขารหัสภาพวิดีโอ เพื่อใหได
ความเร็วที่สูงขึ้น และใชทรัพยากรในการเขารหัสนอยลง โดย
เลือกใชวิธีการปรับปรุงอัลกอริทึมที่มีอยูแลวที่มีความเหมาะสม
ในหลาย ๆ ดาน แตวายังมีจุดบกพรองอยูมาก มาแกไขปรับปรุง
ใหเหมาะสมกับการใชงานมากขึ้น 

 
 

2. การประมาณการเคลื่อนไหว (Motion 
Estimation) 

 
การประมาณการเคลื่อนไหวเปนกระบวนการหาความ

เปลี่ยนแปลงตําแหนงของสวนตาง ๆ ในภาพระหวางภาพ 2 
ภาพที่มีความตอเนื่องกัน เชน ภาพเคลื่อนไหวตาง ๆ ซึ่งวิธีการ
ประมาณการเคลื่อนไหวนี้ไดถูกนํามาใชในงานเขารหัสภาพ
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วิดีโอเพื่อลดขนาดของขอมูลภาพวิดีโอซึ่งเปนขอมูลขนาดใหญ 
ใหมีขนาดที่เล็กลง โดยอาศัยหลักการพื้นฐานที่ภาพวิดีโอที่มี
ลําดับใกลกัน จะมีความแตกตางกันนอยมาก การจัดเก็บภาพ
วิดีโอทุกภาพจึงถือเปนการจัดเก็บที่มากเกินความจําเปน จึงได
เกิดแนวคิดที่จะจัดเก็บเต็มภาพเฉพาะบางภาพ เปนชวง ๆ เวลา 
และจัดเก็บภาพที่เหลือเฉพาะสวนที่มีการเปลี่ยนแปลงเทานั้น 
วิธีการนี้จะเปนการลดขนาดของขอมูลวิดีโอลงไดอยางมาก  
ซึ่งวิธีการที่นํามาใชเพื่อหาสวนที่เปลี่ยนแปลงระหวางภาพ 
ดังกลาวคือ การประมาณการเคลื่อนไหว 

วิธีการประมาณการเคลื่อนไหวที่ใชมากในมาตรฐานการ
เขารหัสวิดีโอในปจจุบันคือ อัลกอริทึมเปรียบเทียบบล็อค 
(Block matching algorithm) ซึ่งจะประกอบไปดวย 2 สวน
หลัก ๆ คือการคนหา และการเปรียบเทียบ การคนหาเปนการ
คํานวณเพื่อหาตําแหนงพิกัดตาง ๆ ในภาพอางอิงที่ตองทําการ
เปรียบเทียบในแตละขั้นตอน ตามแตอัลกอริทึมที่ใชจะกําหนด 
อัลกอริทึมที่ใชหาพิกัดตาง ๆ ที่ตองทําการเปรียบเทียบเรียกวา
อัลกอริทึมคนหา (Search algorithm) ขั้นตอนการคนหาอยาง
คราว ๆ จะเริ่มจากการแบงภาพปจจุบันที่ตองการจะหาการ
เคลื่อนไหวเปนบล็อคขนาด m x n ที่เรียกวามาโครบล็อค
จากนั้นจึงนําบล็อคดังกลาวไปเปรียบเทียบ เพื่อหาตําแหนง 
ที่ใกลเคียงที่สุดในภาพอางอิง การเปรียบเทียบจะเริ่มเปรียบจาก
ตําแหนงเดิมของบล็อคนั้น จากนั้นจึงเปรียบเทียบกับพิกัดอื่น
รอบ ๆ ตําแหนงดั้งเดิมภายในรัศมีที่กําหนดซึ่งเรียกวา ระยะ
คนหา เสนที่ลากจากตําแหนงเดิมของมาโครบล็อคไปยัง
ตําแหนงที่ใกลเคียงที่สุดนั้นเรียกวาเวคเตอรการเคลื่อนไหว 
ของมาโครบล็อคดังภาพที่ 1 

การเปรียบเทียบจะใชฟงกชันที่เรียกวาคอสตฟงกชัน ใน
การหาคาความแตกตางระหวางบล็อค ซึ่งมีอยูดวยกันมากมาย
หลายฟงกชัน แตที่นิยมใช และใชในบทความนี้คือ คา MAD 
(Mean Absolute Difference) ซึ่งมีรายละเอียดสมการดังนี้ 
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เมื่อ F(i, j) คือ มาโครบล็อคของภาพปจจุบัน G(i, j) คือ บล็อค
ที่กําลังเปรียบเทียบในภาพอางอิง และ(dx, dy) เปนเวคเตอรไป
ยังตําแหนงที่กําลังเปรียบเทียบ คา MAD ยิ่งนอยย่ิงแสดงถึง
ความเหมือนระหวางบล็อกทั้งสอง คา (dx, dy) ของตําแหนงที่ 

มีคา MAD นอยที่สุดคือ เวคเตอรการเคลื่อนไหวของบล็อค 
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ภาพที่ 1: การประมาณการเคลื่อนไหว 

 
ในการพัฒนาเพื่อเพิ่มความเร็วของการเปรียบเทียบนั้น สวน

ใหญจะพัฒนาในสวนของการคนหาเปนหลัก โดยพัฒนา
รูปแบบของอัลกอริทึมใหเหมาะสมไปตามการใชงาน ซึ่งมีทั้งที่
เนนดานความเร็ว ความถูกตอง และความงายในการคํานวณ 
นอกจากนี้ยังมีการพัฒนาในดานความเหมาะสมกับรูปแบบการ
ใชงานอีกดวยเชน การประมวลผลดวยอุปกรณฮารดแวร 

Two-Step Search (2SS) เปนอัลกอริทึมที่ถูกพัฒนาขึ้นมา
เพื่อใชในการประมวลผลดวยฮารดแวร อัลกอริทึมพัฒนาขึ้น
โดยเนนที่สมดุลระหวางประสิทธิภาพ และขนาดของฮารดแวร 
จุดเดนของอัลกอริทึมนี้อยูตรงที่การคํานวณที่ไมซับซอน 
ในขณะที่ผลลัพธที่ไดใกลเคียงกับการหาดวยวิธี Full search 

แตจํานวนพิกัดที่เปรียบเทียบยังมีจํานวนมากดังภาพที่ 2 ซึ่งจะ
อยูที่ประมาณ 12.5 - 25% ของ Full search เนื่องจากตําแหนง
ที่ตองเทียบนั้นไมมีสมการที่ตายตัว ขึ้นอยูกับขนาดของพื้นที่
คนหา และการออกแบบ นอกจากนี้การพัฒนาอัลกอริทึมเพื่อมา
สรางเปนฮารดแวรนั้นไมเพียงแตอัลกอริทึมตองมีการคํานวณที่
ไมซับซอนเทานั้น ถาหากอัลกอริทึมมีลักษณะเปนแบบขนาน 
ก็จะเปนเพิ่มประสิทธิภาพใหกับการประมวลผลดวยฮารดแวร
เปนอยางมาก ซึ่งอัลกอริทึมนี้ไมไดรองรับในสวนนั้น 

อัลกอริทึม Parallel Hierarchical One-Dimensional 

Search (PHODS) นําเสนอวิธีการหาเวคเตอรการเคลื่อนไหว 

ซึ่งเปนคาที่ใชบงบอกขนาดและทิศทางการเคลื่อนไหวที่เปน 2 
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มิติ โดยแทนที่จะหาโดยตรง แตใชการหาแบบมิติเดียว 2 ครั้ง
ขนานไปพรอมกันใน 2 แกน แยกอิสระออกจากกันภายใน
พ้ืนที่คนหาดังภาพที่ 3 จุดเดนของอัลกอริทึมนี้อยูที่ความเร็วซึ่ง
สูงกวาอัลกอริทึมชนิดอื่น ๆ เนื่องมาจากตําแหนงที่ตองทําการ
เปรียบเทียบมีนอย มีการคํานวณที่ไมซับซอน และมีการทํางาน
แบบขนานกัน จึงเหมาะสมอยางมากที่จะนําไปใชในฮารดแวร 
แตปญหาของอัลกอริทึมนี้อยูที่ดานความถูกตองของผลลัพธนั้น
คอนขางต่ําเมื่อเทียบกับอัลกอริทึมอื่น เมื่อนําไปใชในการ
เขารหัสวิดีโอจะทําใหคุณภาพของภาพดอยกวาวิธีอื่น ๆ 
โดยเฉพาะในกรณีที่ลําดับของภาพอางอิง และภาพปจจุบันอยู
หางกันมาก ดังนั้นเมื่อนําวิธีนี้ไปใชงานจริง ถาตองการให
คุณภาพของภาพออกมาดี จึงตองมีการเก็บภาพอางอิงในความถี่
ที่สูงขึ้น ซึ่งทําใหขนาดของขอมูลที่ไดออกมาใหญกวาปกติ 
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ภาพที่ 2: ขั้นตอนการเปรียบเทียบดวยวิธี 2SS ระยะคนหา 8 พิกเซล 

 

1

1

1

1

212

2

2

3

3

3 3

4

 
ภาพที่ 3: ขั้นตอนการเปรียบเทียบดวยวิธี PHODS ระยะ 8 พิกเซล 

3.  อัลกอริทึม Two-Level Parallel Hierarchical  
One-Dimensional Search (2LPHODS) 
 

อัลกอริทึม PHODS เปนอัลกอริทึมที่มีจุดเดนในแงของ
ความเร็ว มีจํานวนพิกัดที่ตองทําการเปรียบเทียบนอยมาก เมื่อ
เทียบกับอัลกอริทึมอื่น ๆ นอกจากนั้นยังมีลักษณะที่เปน
อัลกอริทึมแบบขนานซึ่งเมื่อนําไปสรางเปนวงจรดิจิตอล โดย
ใชสถาปตยกรรมที่เปนแบบขนาน ก็จะชวยใหไดความเร็วใน
การคํานวณที่สูงมากขึ้น แตวาอัลกอริทึมนี้ยังมีจุดดอยในแงของ
ความถูกตอง ซึ่งทําใหเมื่อนําไปใชงานจะไดคุณภาพของภาพที่
ตํ่ากวาอัลกอริทึมอื่น ๆ ที่นิยมใชกันทั่วไป ซึ่งถาหากปรับปรุง
ในดานของความถูกตองใหกับอัลกอริทึมดังกลาว โดยที่ไม
สูญเสียจุดเดนของอัลกอริทึมเดิมมากเกินไป ก็จะไดอัลกอริทึม
ที่เหมาะสมสําหรับนําสรางเปนวงจรดิจิตอล เพื่อนําไปสราง
เปนหนวยประมวลผลเฉพาะทางสําหรับการประมาณการ
เคลื่อนไหว 

อัลกอริทึม 2LPHODS เปนการปรับปรุงอัลกอริทึม 
PHODS ในดานของความถูกตองของผลลัพธ ใหสูงขึ้นกวาเดิม 
โดยการเพิ่มจํานวนพิกัดที่ตองเปรียบเทียบอีกเล็กนอยจาก
อัลกอริทึมเดิม ทําใหความเร็วลดลงเพียงเล็กนอยในขณะที ่
ความถูกตองสูงขึ้น ภาพรวมของอัลกอริทึมนี้จะเปนการหา
เวคเตอรการเคลื่อนไหวดวยอัลกอริทึม PHODS เปนจํานวน 2 
ครั้ง ในพื้นที่คนหาที่มีขนาดตางกัน และมีจุดเริ่มตนที่ตางกัน 
ซึ่งในที่นี้จะเรียกวาเปนระดับที่ 1 และระดับที่ 2 ในระดับที่ 1 
นั้นจะทําการเปรียบเทียบดวยวิธีการ PHODS ตามปกติ ซึ่งเมื่อ
ไดผลลัพธจากการคนหาในระดับที่ 1 ดวยวิธีการ PHODS แลว
จะใชคาผลลัพธดังกลาว เพื่อทําการกําหนดขอบเขตการคนหา
ในระดับที่ 2 ตอไป 

ในการคนหาระดับที่ 2 จะใชผลลัพธจากระดับที่ 1 เปน
จุดเริ่มตน จากนั้นจึงกําหนดของเขตคนหาขนาดเล็กรอบจุด
ดังกลาว แลวทําการเปรียบเทียบดวยวิธีการ PHODS อีกครั้ง
หนึ่ง เสนเวคเตอรจากจุดเริ่มตนในระดับที่ 1 ไปยังผลลัพธของ
ระดับที่ 2 คือเวคเตอรการเคลื่อนไหวของวิธีการ 2LPHODS 

ดังภาพที่ 4 
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ภาพที่ 4: การเปรียบเทียบดวยวิธี 2LPHODS ระยะ 8 พิกเซล 

 
ในสวนของการนําไปสรางเปนวงจรดิจิตอลเพื่อนําไปใช

เปนหนวยประมวลผลเฉพาะทางนั้น จะใชโครงสรางการ
ประมวลผลที่แยกคาแกน X และแกน Y ออกจากกัน แลวจึง 
นําผลลัพธที่ไดมารวมกันในภายหลังดังภาพที่ 5 ซึ่งการ
ออกแบบบนพื้นฐานของแผนผังดังกลาวจะชวยเพ่ิมความเร็วใน
การคนหาดวยวิธีการนี้เปนอยางมาก 
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ภาพที่ 5: แผนภาพการประมวลผลแบบขนานของ 2LPHODS 

 
4. ผลการทดลอง  
 

การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของอัลกอริทึมการประมาณ
การเคลื่อนไหวนั้น ประกอบไปดวยการเปรียบเทียบในดานของ
ความเร็ว พิจารณาจากจํานวนพิกัดที่ตองทําการเปรียบเทียบ 
และการเปรียบเทียบในดานของความถูกตองของผลลัพธ โดย

จะใชคา PSNR (Peak Signal to Noise Ratio) ซึ่งเปนคาที่ใช
แสดงความถูกตองของผลลัพธ มีหนวยเปนเดซิเบล (dB) 

ขอมูลที่ใชทดสอบจะใชลําดับภาพมาตรฐานจํานวน 4 ชุดที่
มีลักษณะของการเคลื่อนไหวที่แตกตางกัน ไดแก Akiyo เปน
ลําดับภาพที่มีพ้ืนหลังนิ่ง มีการเปลี่ยนแปลงระหวางภาพนอย, 

Coastguard เปนลําดับภาพที่มีพ้ืนหลังเคลื่อนไหวตลอดเวลา 
การเคลื่อนที่ของวัตถุคอนขางเร็ว, Mobile เปนลักษณะของ
ลําดับภาพที่มีการเคลื่อนที่ของวัตถุ 3 รูปแบบในภาพ คือมีการ
เคลื่อนที่ในแนวตั้ง การเคลื่อนที่ในแนวนอน และการเคลื่อนที่
แบบหมุน และ Tempete เปนลําดับภาพที่มีการเคลื่อนที่แบบ
บนลงลางอยางรวดเร็วทั่วทั้งภาพ และมีการซูมกลองถอยหาง
ออกมา ลําดับภาพทั้งหมดที่ใชเปนมาตรฐาน CIF ซึ่งมีขนาด 
352 X 288 พิกเซล 

อัลกอริทึมที่นํามาใชเปรียบเทียบมีอยูดวยกัน 4 อัลกอริทึม
คือ FS เปนอัลกอริทึมที่ใหผลลัพธดีที่สุด, 2SS เปนอัลกอริทึม
ที่มีผูนําเสนอมากอนหนา, PHODS เปนอัลกอริทึมที่เปน
ตนแบบ และ 2LPHODS เปนอัลกอริทึมที่เสนอในบทความนี้  

ตารางที่ 1 แสดงการเปรียบเทียบจํานวนพิกัดที่ตองทําการ
เปรียบเทียบของภาพที่มาตรฐาน CIF และอัตราสวนเมื่อเทียบ
กับวิธี FS 

 
ตารางที่ 1: จํานวนพิกัดที่ตองเปรียบเทียบ 

 FS 2SS PHODS 2LPHODS 
CIF 114444 13464 5148 8316 

Ratio 100% 11.76% 4.50% 7.27% 
 

ในสวนของการวัดความถูกตองของผลลัพธ จะใชลําดับ
ภาพที่ 1 เปนภาพอางอิง จากนั้นจึงเปรียบเทียบผลลัพธกับลําดับ
ภาพที่ 2 ถึงลําดับภาพที่ 10 เพื่อใหเห็นถึงทิศทางการ
เปลี่ยนแปลง ดังภาพที่ 6 ถึง 9 

จากผลลัพธดังกลาวจะเห็นไดวา 2LPHODS มีจาํนวนพิกัด
ที่ตองเปรียบเทียบมากกวาอัลกอริทึมตนแบบ แตนอยกวา
วิธีการ 2SS ในสวนของคา PSNR ซึ่งเปนคาความถูกตองของ
ผลลัพธจะเห็นไดวาเมื่อระยะหางระหวางภาพมีมากขึ้น ความ
ถูกตองของ PHODS จะมีแนวโนมต่ําลงอยางรวดเร็วเมื่อเทียบ
กับอัลกอริทึมอื่นที่นํามาเปรียบเทียบโดยเฉพาะในภาพที่มีการ
เปลี่ยนแปลงเปนจํานวนมากอยางภาพ Mobile และ Tempete 

แตในอัลกอริทึมที่ปรับปรุงขึ้นมานั้นแนวโนมการเกิดความ
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ผิดพลาดจะมีนอยกวามาก แตไมนอยเทากับวิธีการ 2SS ซึ่ง 
เมื่อพิจารณาทั้งในแงของความเร็ว และความถูกตองแลว 
อัลกอริทึม 2LPHODS จัดไดวาเปนอัลกอริทึมที่มีความสมดุล
ในดานของความเร็วและความถูกตอง นอกจากนี้ยังมีการ
คํานวณที่ไมซับซอนในสวนของการคํานวณหาตําแหนงนั้นมี
แคการบวก ลบ และหารเทานั้น โดยการหารเปนเพียงแคการ
หาร 2 ซึ่งเพื่อนําไปสรางเปนวงจรดิจิตอลแลวเปนเพียงแคการ
เลื่อนบิต และยังรองรับการประมวลผลแบบขนานอีกดวย 

 

5. สรุป 
 

บทความนี้นําเสนอการปรับปรุงอัลกอริทึมสําหรับประมาณ
การเคลื่อนไหวสําหรับการนําไปสรางเปนหนวยประมวลผล
เฉพาะทาง เพื่อนําไปใชเพิ่มความเร็วใหกับการเขารหัสวิดีโอใน
มาตรฐานการบีบอัดภาพวิดีโอหลายมาตรฐานที่ใชกันใน
ปจจุบัน สําหรับระบบประมวลผลที่มีความเร็วไมสูงมาก โดย
อัลกอริทึมดังกลาวมีจุดเดนในดานของความเร็วที่สูง ในขณะที่
ความผิดพลาดของผลลัพธมีไมมากเกินไป อีกทั้งยังมีการ
คํานวณที่ไมซับซอน และรองรับการประมวลแบบขนาน 

สําหรับการวิจัยในอนาคตสามารถพัฒนาเพิ่มฟงกชัน
พื้นฐานที่ใชในการบีบอัดภาพวิดีโอ เชน DCT/IDCT เขาไปใน
หนวยประมวลผลเฉพาะทางใหพัฒนากลายเปนหนวย
ประมวลผลวิดีโอ (Video Processing Unit) ทําใหมีประโยชน
ในการใชงานมากยิ่งขึ้น 
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ภาพที่ 6: คา PSNR ของลําดับภาพ Akiyo 
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ภาพที่ 7: คา PSNR ของลําดับภาพ Coastguard 
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ภาพที่ 8: คา PSNR ของลําดับภาพ Mobile 
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ภาพที่ 9: คา PSNR ของลําดับภาพ Tempete 
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