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บทที ่1 

บทน ำ 

1.1. ปัญหำและทีม่ำของกำรศึกษำ 

ในปัจจุบนัเทคโนโลยีทางดา้นคอมพิวเตอร์มีการพฒันาเทคโนโลยีท่ีหลากหลายเพื่อน ามาใช้
ประโยชน์ในชีวิตประจ าวนัในหลายๆดา้น ยกตวัอย่างเช่น การน าเอาเทคโนโลยีต่างๆมาช่วยในการ
พฒันาการศึกษาโดยการโดยเขา้มาช่วยในการเรียนการสอนท าให้ผูเ้รียนมีความสนใจและเพิ่มช่อง
ทางการเรียนในรูปแบบต่างๆ มากยิ่งข้ึน ดงันั้นจึงได้ท าการศึกษาเทคโนโลยีความเป็นจริงเสริม 
(Augmented Reality : AR) ท่ีมีหลกัการคือการผสมผสานระหวา่งภาพจ าลองและภาพจริง โดยการ
สร้างภาพหรือวตัถุจ าลองวางซ้อนลงในไปรูปภาพสภาพแวดล้อมจริง  โดยท่ีผูใ้ช้ระบบสามารถมี
ปฏิสัมพนัธ์กับวตัถุจ าลองท่ีเกิดข้ึนได้บนสภาพแวดล้อมของโลกจริง  ดังนั้นจึงเป็นเทคโนโลยีท่ี
น่าสนใจในยคุปัจจุบนัท่ีสามารถน ามาประยกุตใ์ชใ้นการช่วยพฒันาระบบการสอนและการเรียนรู้ 

การท างานท่ีส าคญัของเทคโนโลยีความเป็นจริงเสริมคือการค านวณท่ีจะท าให้ระบบเสริมมี
สภาพแวดลอ้มตรงกบัมุมมองในสภาพแวดลอ้มจริงโดยผ่านอุปกรณ์เช่ือมต่อต่างๆ ซ่ึงสามารถใช้
เทคนิคการประมวลผลรูปภาพและการท ามาร์คเกอร์ (Image Processing and Marking) เป็นการ
วิเคราะห์ภาพจริงจากกล้องท่ีเป็นภาพมาร์คเกอร์ (Marker) ส่ือกลางในการเช่ือมต่อระหว่าง
สภาพแวดลอ้มเสริมและสภาพแวดลอ้ม ซ่ึงลกัษณะของตวัมาร์คเกอร์ท่ีมีลกัษณะเด่น (Keypoint) ท่ี
แตกต่างกนัชดัเจนนั้นมีส่วนช่วยในการท างานการสืบคน้เพื่อการเช่ือมมุมมองของวตัถุจ าลองท่ีเกิดข้ึน
ไดมี้ประสิทธิภาพมากกวา่มาร์คเกอร์ท่ีมีลกัษณะเด่นน้อย จากตวัอย่างแสดงรูปแบบมาร์คเกอร์แบบ
รูปภาพท่ีมีลกัษณะภาพท่ีมีลกัษณะเด่นมาก กบัรูปแบบมาร์คเกอร์แบบค าศพัท์ท่ีเป็นตวัอกัษรซ่ึงมี
ลกัษณะเด่นน้อยดงัรูปท่ี 1  โดยการเช่ือมต่อมุมมองจากมาร์คเกอร์จะใช้ลกัษณะเด่นดงักล่าวในการ
ประมาณค่า โฮโมกราฟฟี (Homography Estimation) [1, 2] ซ่ึงค่าท่ีระบุความสัมพนัธ์ระหว่าง
ต าแหน่งท่ีอา้งอิงโดยรูปจากกลอ้งและต าแหน่งอา้งอิงใดๆของมาร์คเกอร์ 

 
รูปท่ี 1.1 (ก) มาร์คเกอร์แบบรูปภาพ 

 

 
 (ข) มาร์ดเกอร์แบบค าศพัท์ 
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วิทยานิพนธ์น้ีมีจุดมุ่งหมายในการพฒันาการเช่ือมมุมมองสภาพแวดลอ้มเสริมกบัมุมมองภาพ
จริงจากการประมาณต าแหน่งของมาร์คเกอร์ในฉากจริงและรูปตั้ งต้นให้มีความทนทานต่อการ
เปล่ียนแปลงมุมมองท่ีหลากหลาย เช่น การเปล่ียนต าแหน่ง การหมุนภาพ การบิดเบือน รวมถึง
รูปแบบตวัอกัษรและลายมือท่ีแตกต่างกนัจากค าศพัทภ์าษาองักฤษทั้งลายมือและตวัพิมพ ์ซ่ึงเป็นมาร์ค
เกอร์ท่ีลกัษณะเด่นในน้อยจึงท าให้การวิเคราะห์รูปภาพเคร่ืองหมายส าหรับการจดจ าเพื่อสืบคน้ใน
ฐานขอ้มูลเป็นไปไดย้าก [3] โดยการใช้วิธีการระบุต าแหน่งของเคร่ืองหมายจากเทคนิค Maximally 
Stable Extremal Regions (MSER) เป็นหลกั และใช้องค์ประกอบสัดส่วนพื้นท่ีท่ีถูกระบุว่าเป็น
ต าแหน่งของเคร่ืองหมายท่ีสนใจ เพื่อให้ระบบนั้นมีประสิทธิภาพส าหรับโปรแกรมประยุกต์เพื่อการ
เรียนรู้เป็นเกมแนวจ าลองสถานการณ์บนฐานของเทคโนโลยีโลกเสริมผสานโลกจริงผ่านการวาด
เขียน (กัญญาณัฐ พิรุณรัตน์) โดยตวัแอพลิเคชันนั้นเสริมการเรียนรู้จากการเล่นเกมโดยการเขียน
ค าศพัทภ์าษาองักฤษเป็นมาร์คเกอร์เพื่อเช่ือมต่อด าเนินการกบัระบบเกม แสดงตวัอยา่งไดด้งัรูปท่ี 2 แต่
เน่ืองจากการคุณลกัษณะเด่นท่ีนอ้ยของมาร์คเกอร์ท าให้ไม่สามารถทนทานต่อการเช่ือมต่อจากหลาย
มุมมอง วิทยานิพนธ์น้ีจึงเสนอวิธีการแก้ปัญหาดังกล่าวให้มีความแม่นย  าถูกต้อง รวมถึงการใช้
ระยะเวลาการท างานใหอ้ยูใ่นช่วงท่ียอมรับได ้

 
(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปท่ี 1.2 ตวัอยา่งการใชง้าน AR ผา่นมาร์คเกอร์ค าศพัท ์(ก) มาร์คเกอร์ค าศพัทภ์าษาองักฤษแบบ
ลายมือเขียน และ(ข) – (ง) การจ าลองวตัถุ 3 มิติในฉากจริง 
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1.2. แนวทำงกำรแก้ไขปัญหำ 

ขั้นตอนพฒันาการเช่ือมมุมมองสภาพแวดล้อมเสริมกับมุมมองภาพจริงจากการประมาณ
ต าแหน่งของมาร์คเกอร์ในฉากจริงและรูปตั้งตน้ในวิทยานิพนธ์น้ีจะตั้งอยู่บนพื้นฐานของการระบุ
ต าแหน่งขอ้ความ (Text Localization) เน่ืองจากมาร์คเกอร์ท่ีสนใจมีลกัษณะเป็นค าศพัทภ์าษาองักฤษ 
โดยในขั้นตอนน้ีน าเสนอวิธี Maximally Stable Extremal Regions (MSER) ในการสกดัพื้นท่ีท่ีคาดวา่
น่าจะเป็นพื้นท่ีของตวัอกัษรซ่ึงมีความเป็นไปไดข้องต าแหน่งของมาร์คในฉากจริง ซ่ึงพื้นท่ีท่ีสกดัได้
นั้นจะเป็นถูกตรวจสอบความเป็นเป็นไปได้ท่ีจะเป็นพื้นท่ีของตวัอกัษรจากคุณลกัษณะเชิงพื้นท่ีท่ี
ส าคญั [4] เช่น เกณฑ์ความเปล่ียนแปลงค่าความเขม้สี (MSER Intensity Threshold) ค่าความทึบ 
(Solidity) ความยาวแกนหลกั (Major Axis Length) ความยาวแกนรอง (Minor Axis Length) จากนั้น
พื้นท่ีท่ีไม่ใชต้วัอกัษรจากถูกคดัทิ้งเน่ืองจากความแตกต่างของ ต าแหน่ง (Position) ขนาด (Size) และ 
สีของพื้นท่ี (Color) จากพื้นท่ีทั้งหมดท่ีน่าจะเป็นตวัอกัษร 

หลงัจากขั้นตอนการระบุต าแหน่งขอ้งความท าให้สามารถระบุต าแหน่งของมาร์คเกอร์ในฉาก
จริงเพื่อใชใ้นระบบท่ีน าเสนอส าหรับการประมาณต าแหน่งและเช่ือมต่อมุมมองของมาร์คเกอร์ในฉาก
จริงกบัรูปมาร์ดเกอร์ตน้แบบเพื่อการจ าลองวตัถุจ าลองลงไปบนฉากในมุมมองท่ีถูกตอ้งตามฉากจริง  
ซ่ึงระบบท่ีน าเสนอนั้นเร่ิมแรกจะท าการสกดัจุดคุณลกัษณะ (Feature Point Extraction) ท่ีจะเป็นการ
สกดัหาคุณลกัษณะเด่น (Feature Point) ของขอ้ความ และคดักรองจุดลกัษณะเด่นท่ีส าคญัท่ีตอ้งมี
ความทนทานต่อการเปล่ียนแปลงมุมมอง ต าแหน่ง และขนาด ของทั้งมาร์คเกอร์ขอ้ความทั้งรูปในฉาก
จริงและในรูปต้นแบบ โดยการสกัดจุดคุณลักษณะนั้นท าได้โดยใช้วิธีการหาเซตคอนเวกซ์ฮลัล ์
(Convex Hull) ของขอ้ความท าใหไ้ดจุ้ดคุณลกัษณะมีต าแหน่งอยูบ่นขอบของตวัอกัษรในค าศพัทห์รือ
ขอ้ความนั้นๆ  จากนั้นสามารถลดจ านวนจุดท่ีไม่ส าคญัและลดระยะเวลาในการท างานลงดว้ยวิธีการ
ลดรูปหลายเหล่ียม (Polygon Simplification) เพื่อน าจุดคุณลกัษณะเด่นทั้งหมดมาสร้างรูปแบบท่ีใชใ้น
การจบัคู่จุดคุณลกัษณะ (Feature Point Matching) ระหวา่งมาร์คเกอร์ซ่ึงเป็นพื้นท่ีขอ้ความในฉากจริง
กบัมาร์คเกอร์ตน้แบบ โดยรูปแบบของการจบัคู่นั้นจะสามารถคดัเลือกคู่ของจุดลกัษณะเด่นท่ีจบัคู่กนั
ท่ีมีความเป็นไปไดท่ี้จะเป็นคู่ท่ีถูกตอ้งจากตรวจสอบคุณสมบติัของแต่ละจุดคุณลกัษณะคือ ระยะทาง
ระหวา่งจุดกบัจุดศูนยก์ลางของขอ้ความ และมุมทิศทางของจุดศูนยก์ลางไปยงัจุดคุณลกัษณะเด่น ท า
ให้สามารถเลือกรูปแบบการจบัคู่ท่ีมีโอกาสถูกตอ้งมากข้ึนได ้จากนั้นแต่ละการจบัคู่ของรูปแบบท่ีมี
โอกาสถูกต้องสูงนั้นจะถูกน าไปสกัดคุณลักษณะเด่นโดยแต่ละจุดของรูปแบบนั้นจะถูกสร้าง
คุณลกัษณะเด่นของตวัเองจากพื้นท่ีรอบๆ และรูปร่างคุณลกัษณะของตวัอกัษรท่ีจุดตั้งอยูโ่ดยจะสกดั
คุณลกัษณะดว้ยวิธี Histogram of Gradient (HOG) [5] ซ่ึงจากการเปรียบเทียบคุณลกัษณะจาก HOG 
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ท าให้สามารถระบุคู่ของรูปแบบการจบัคู่ของจุดลกัษณะเด่นท่ีเป็นจุดเดียวกนัระหวา่งสองรูปเพื่อใช้
ในการประมาณค่าโฮโมกราฟฟี (Homography Estimation) ส าหรับการเช่ือมต่อจุดอา้งอิงใดๆบนรูปท่ี
เป็นจุดเดียวกนัของรูปมาร์คเกอร์ทั้งสอง น าไปสู่การเช่ือมต่อมุมมองของวตัถุจ าลองท่ีวางทบัลงใน
ฉากจริงกบัตวัมาร์คเกอร์ใหมี้มุมมองไปในทิศทางเดียวกนั โดยรายละเอียดของกระบวนการต่างๆ จะ
น าไปอธิบายในบทท่ี 3  

1.3. สรุปสำระส ำคัญจำกเอกสำรทีเ่กีย่วข้อง 

งานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัเทคโนโลยคีวามเป็นจริงเสริมนั้นถูกน าไปประยุกตใ์ชใ้นหลากหลายงาน 
ส่วนใหญ่มุ่งเนน้พฒันาการแกปั้ญหาดา้นการแสดงผลซ่ึงเกิดจากหลายปัจจยั [3] โดยวิจยัน้ีสนใจใน
ปัญหาการเช่ือมต่อระหว่างโลกจริงและโลกเสริมผ่านจากการตรวจจบัมาร์คเกอร์ ซ่ึงมาร์ดเกอร์มี
ลกัษณะเป็นค าศพัท์ภาษาองักฤษให้มีคุณลักษณะเด่นน้อยซ่ึงยากต่อการตรวจจบัและไม่สามารถ
ทนทานต่อการเปล่ียนแปลงมุมมองจากหลายมุมมอง ดงันั้นจึงศึกษาการระบุต าแหน่งขอ้ความ (Text 
Localization)  และการเลือกใช้คุณลกัษณะเด่นของมาร์คเกอร์ในรูปแบบต่างๆเพื่อท่ีจะแก้ปัญหา
ดงักล่าวจึงเลือกเอกสารต่างๆท่ีเก่ียวกบังานวจิยัดงัน้ี 

Matas และคณะ [6] ไดน้ าเสนองานวิจยัเก่ียวกบัการหา Extremal Region คือ Maximally Stable 
Extremal Regions (MSER) ซ่ึงมีสามารถตรวจจบัพื้นท่ีท่ีมีค่าความเขม้สีท่ีต่อเน่ืองกนั และมีคุณสมบติั
สีสามารถทนทานต่อการเปล่ียนแปลงต่างๆของรูปภาพเช่น ความเขม้สี การเปล่ียนแปลงขนาด การ
หมุน การยา้ยท่ี และการบิดเบือน เพื่อคน้หาองค์ประกอบท่ีมีความสอดคลอ้งกนัระหวา่งรูปภาพสอง
รูปจากมุมมองท่ีแตกต่างกนั ซ่ึงสามารถน าองค์ประกอบท่ีสอดคลอ้งไปใชไ้ปประโยชน์ในงานการ
ตรวจจบัวตัถุได ้

Islam และคณะไดน้ าเสนองานวิจยัท่ีช่ือวา่ “Text Detection and Recognition Using Enhanced 
MSER Detection and a Novel CR Technique” [7] ไดพ้ฒันาขั้นตอนวิธีการตรวจจบัและรู้จ าขอ้ความ
จากรูปภาพทัว่ไปท่ีมีขอ้ความแสดงยูด่ว้ยวธีืการ MSER จากนั้นน าพื้นท่ีท่ีสกดัไดม้าหาส่วนท่ีทบัซ้อน
กนักบัรูปท่ีสกดัขอบรูปภาพจากวิธี Canny Edge หลงัจากนั้นน าผลลพัธ์ท่ีไดไ้ปท า Optical Character 
Recognition (OCR) 

Gomez และคณะ [8] ไดน้ าเสนอผลงานวิจยัท่ีช่ือวา่ “MSER-based Real-Time Text Detection 
and Tracking” เป็นการพฒันาวธีิการตรวจจบัและติดตามตวัหนงัสือหรือขอ้ความในรูปภาพจากกลอ้ง
วิดีโอ โดยใช้เทคนิค MSER เป็นหลกัในการสกัดคุณลักษณะเด่นของรูปตวัอกัษร และติดตาม
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ตวัหนงัสือจากการตีกรอบพื้นท่ีเดิมท่ีสามารถตรวจจบัได ้และใชเ้ทคนิค RANSAC เป็นตวัก าจดัการ
จบัคู่การติดตามท่ีผดิพลาด 

Turki และคณะ [9] ไดน้ าเสนอผลงานวิจยัท่ีช่ือวา่ “Scene text detection images with pyramid 
image and MSER enhanced” ซ่ึงน าเสนอวิธีการหาพื้นท่ีท่ีมีความน่าจะเป็นของขอ้ความดว้ยเทคนิค 
Otsu และ pyramid Image ในขนาดรูปภาพท่ีแตกต่างกนั จากนั้นใชเ้ทคนิค MSER ในการสกดัพื้นท่ี
ของอกัขระตวัอกัษรโดยการใช ้Dynamic Time Warping (DWT) ในการจ าแนกจากลกัษณะเด่นท่ีได้
จากเทคนิต SIFT และ HOG  

Herout และคณะ [10] ได้น าเสนอการเช่ือมต่อมุมมองของโลกเสริมและฉากจริงของ
เทคโนโลยีความเป็นจริงเสริม (Augmented Reality: AR) ดว้ยรูปแบบมาร์คเกอร์แบบส่ีเหล่ียมท่ีมีเฉด
สีของสีเทาทั้งหมดห้าระดบัเรียงต่อกนัเป็นตารางเหมือนตารางหมากรุกในผลงานท่ีช่ือ “Five shades 
of grey for fast and reliable camera pose estimation” เร่ิมตน้จากการสกดัหาเส้นขอบของตาราง
ทั้งหมดแลว้สกดัคุณลกัษณะของมาร์คเกอร์โดยส่ีเหล่ียมแต่ละช่องนั้นจะถูกรู้จ  าคุณลกัษณะของแต่ละ
ช่องจากการเปรียบเทียบค่าความเขม้สีของช่องส่ีเหล่ียมเพื่อนบา้นทั้งส่ีทิศทาง ซ่ึงการใชม้าร์คเกอร์ใน
รูปแบบน้ีมีความทนทานต่อการเปล่ียนแปลงมุมมองท่ีหลากหลาย แสงสวา่งท่ีนอ้ยเกินไป และความ
เบลอของรูปภาพมาร์คเกอร์ 

Kumar และคณะ ไดน้ าเสนอการใช้รูปทรงท่ีมีลกัษณะเป็นวงกลมในรูปภาพเป็นมาร์ดเกอร์
ส าหรับประมาณต าแหน่งท่ีตรงกนัของสองรูปภาพในงานวิจยัช่ือ “Geometric Structure Computation 
from Conics” [11] ซ่ึงอาจใชจุ้ดท่ีตรงกนัจากจุดศูนยก์ลางหรือเส้นขอบของวงกลมในการค านวนโฮ
โมกราฟฟี (Homography) ของมุมมองแตกต่างกนัระหวา่งสองรูปภาพได ้จากนั้น Kumar และคณะได้
น าเสนอผลงานท่ีช่ือ “Building blocks for autonomous navigation using contour correspondences” 
[12] ไดเ้สนอการสกดัคุณลกัษณะเด่นของรูปร่างเฉพาะของเส้นขอบจากในรูปภาพซ่ึงจะสามารถ
เช่ือมต่อมุมมองรหวา่งสองภาพไดจ้ากการหาเส้นท่ีไม่มีความแปรปรวณ (Invariant Lines) ของขอบ
รูปร่างนั้นๆ แต่มีขอ้เสียคือตอ้งท าการก าหนดจุดเร่ิมตน้ของคุณลกัษณะเด่นบนเส้นขอบระหวา่งสอง
ภาพท่ีตรงกนั 

Lowe ไดพ้ฒันาการวิเคราะห์เพื่อหาจุดเด่นของรูปภาพท่ีไดรั้บเขา้มา โดยไม่ข้ึนกบัขนาดหรือ
ทิศทางของวตัถุในภาพ ซ่ึงลกัษณะเด่นท่ีไดจ้ากวตัถุลกัษณะเดียวกนัจะมีลกัษณะท่ีคลา้ยคลึงกนั ใน
งานวิจยั งานวิจยั “Distinctive Image Features from Scale-Invariant Keypoints” [13] ไดพ้ฒันาวิธีการ
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สกดัคุณลกัษณะเด่นเฉพาะท่ีเพื่อใช้ในการตรวจจบัและรู้จ าวตัถุท่ีมีประสิทธิภาพจากการหมุนภาพ
หรือการเปล่ียนขนาดภาพท่ีแตกต่างกนั 

Kher และคณะไดน้ าเสนองานวิจยัท่ีช่ือวา่ “Scale Invariant Feature Transform Based Image 
Matching and Registration” [14] ซ่ึงเป็นการน าเสนอการจบัคู่ลกัษณะเด่นระหวา่งภาพเดียวกนัท่ีเกิด
จากมุมมองท่ีแตกต่างๆกนัแต่ยงัคงรายละเอียดของลกัษณะเด่นเพื่อใชใ้นการจบัคู่ไดอ้ยู ่ซ่ึงในขั้นตอน
การสกดัคุณลกัษณะเด่นนั้นไดใ้ชเ้ทคนิค SIFT ในการสกดัจากทั้งสองรูปภาพ เช่น มุม หรือเส้นขอบ 
โดยขั้นตอนวธีิน้ีสามารถทนทานต่อการหมุนรูปภาพ และการเปล่ียนขนาด 

Bay และคณะไดน้ าเสนอขั้นตอนวิธีการประมวลผลภาพท่ีใชใ้นการคน้หาจุดท่ีตรงกนัระหวา่ง
สองรูปภาพ เพื่อใหค้อมพิวเตอร์สามารถเขา้ใจและแยกแยะวตัถุท่ีสามารถตรวจจบัภายในรูปภาพจาก
จุดท่ีลกัษณะเด่นท่ีสนใจ ซ่ึงมีจุดเด่นท่ีใชเ้วลาในการท างานนอ้ย และสามารถทนทานต่อความสวา่งท่ี
แตกต่างกนัไดดี้ ซ่ึงน าเสนอในงานวิจยัท่ีช่ือวา่ “Speeded-Up Robust Features” [15] มีขั้นตอนหลกัท่ี
ใชเ้วลาในการค านวนต ่าจากเทคนิค Hessian Detector, Integral Image และ Scale space (Gaussian 
derivatives) 

Zhang และคณะ [16] ไดน้ าเสนองานวิจยัท่ีช่ือวา่ “An efficient image matching method using 
Speed Up Robust Features” เป็นการพฒันาการจบัคู่จุดท่ีเหมือนกนัจากรูปภาพคู่ท่ีไดม้าจากการถ่าย
ดว้ยกลอ้ง 2 ตวัพร้อมๆกนั หรือกลอ้งท่ีมี 2 เลนส์ โดยใชเ้ทคนิด SURF ในการสกดัคุณลกัษณะเด่น
และใชว้ธีิ The Random Sample Consensus (RANSAC) ในการก าจดัคู่ท่ีจบักนัผดิคู่ 

Dalal และคณะ [5] ไดน้ าเสนองานวิจยัส าหรับการสกดัคุณลกัษณะเด่นของรูปภาพ จากการ
แบ่งภาพออกเป็นส่วนยอ่ยๆและท าการค านวนทิศทางการเปล่ียนแปลงของเส้นขอบภายในภาพ โดย
น าเสนอออกมาอยูรู่ปแบบกราฟฮีสโตรแกรมจากการค านวนขนาดและทิศทางของเกรเดียนท ์

Jagannathan และคณะ [17] ไดน้ าเสนอวธีิการวเิคราะห์มุมมองท่ีถูกตอ้งส าหรับรูปภาพเอกสาร 
ซ่ึงน าเสนอในช่ือ “Perspective Correction Methods for Camera-Based Document Analysis” โดย
แสดงวธีิการปรับเปล่ียนมุมมองจากมุมองหลากหลายท่ีแต่ต่างกนัให้กบัมาอยูใ่นรูปมุมมองหนา้ตรงท่ี
ถูกตอ้ง โดยจะสามารถปรับคืนรูปให้อยู่ในมุมมองท่ีถูกตอ้งได้จากพื้นฐานทฤษฎี Camera-Based 
Imaging ซ่ึงสามารถประมาณจุดท่ีตรงกนัระหว่างสองรูปไดจ้ากลกัษณะเด่นต่างๆในรูปเช่น จุดมุม
ของเส้นขอบของเอกสาร โครงสร้างหลักท่ีปรากฎในเอกสารอาจเป็นตาราง หรือรูปทรงต่างๆท่ี
เด่นชดัในเอกสาร 
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 Chi และคณะ [18] ไดน้ าเสนอวธีิการค านวนหาเมทริกซ์โฮโมกราฟฟีท่ีสามารถระบุความพพัธ์
ระหว่างต าแหน่งของรูปภาพทั้งสองรูปได ้โดยน าเสนอในช่ือ “A Direct Method for Estimating 
Planar Homography from 2D Shapes” ซ่ึงเป็นการหาเมทริกซ์โฮโมกราฟฟีจากขอบรูปทรงแบบหยาบ
ของทั้งสองรูปซ่ึงจะท าใหส้ามารถอา้งถึงจุดท่ีสัมพนัธ์กนัระหวา่งสองรูปและสร้างเป็นเมทริกซ์โฮโม
กราฟฟีสุดทา้ย โดยหาคุณลกัษณะเด่นจากวิธี Curvature-Based Local Features ในการช่วยคดัเลือก
คุณลกัษณะเด่นท่ีตรงกนัของทั้งสองรูป 

จากงานวิจยัท่ีไดก้ล่าวขา้งตน้ไดมี้การเลือกใช้เทคนิคการสกดัคุณลกัษณะเด่นหลากหลายวิธี 
แต่ MSER คือเทคนิคท่ีเหมาะสมกบัการตรวจจบัขอ้ความหรือตวัอกัษร แต่ยงัไม่สามารถทนทานต่อ
การตรวจจบัจากรูปภาพท่ีเกิดการหมุนหรือบิดเบือนและมีจ านวนจุดท่ีเป็นสามารถน ามาเป็นลกัษณะ
เด่นไดน้อ้ย ส่วนวธีิ SIFT และ SURF เป็นวิธีท่ีนิยมใชส้กดัคุณลกัษณะเด่น แต่เน่ืองจากมาร์คเกอร์รูป
แบบค าศพัทน์ั้นมีจุดคุณลกัษณะเด่นท่ีส าหรับทั้งสองวิธีท่ีนอ้ยจึงท าให้ไม่เหมาะกบัปัญหาในงานวิจยั
ช้ินน้ี สามารถแสดงตวัอยา่งไดด้งัรูปท่ี 1.3 

 

(ก) SIFT 
 

(ข) SURF 

รูปท่ี 1.3 ผลจากการประมาณจุดท่ีตรงกนัระหวา่งสองรูปจากวธีิ SIFT และ SURF 

1.4. วตัถุประสงค์ของงำนวจัิย 

เพื่อพฒันาเทคนิคการก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์ส าหรับความเป็นจริงเสริมด้วยมาร์คเกอร์
ค าศพัทจ์ากลายมือเขียนเพื่อเช่ือมมุมมองระหวา่งภาพจริงและภาพเสริมจากเทคโนโลยีความเป็นจริง
เสริม 

1.5. ประโยชน์ทีไ่ด้รับจำกงำนวจัิย 

ท าท าให้ไดล้กัษณะเด่นของค าศพัทจ์ากมุมมองท่ีหลากหลายเพื่อเช่ือมต่อมุมมองระหวา่งภาพ
จริง และภาพเสริมจากเทคโนโลยีความเป็นจริงเสริมท่ีมีความเร็วในการท างานท่ียอมรับได้ และ
สามารถน าไปประยกุตก์บังานท่ีใชม้าร์คเกอร์ท่ีมีลกัษณะเด่นนอ้ยซ่ึงยากต่อการตรวจจบั 

 



 

8 

1.6. แผนด ำเนินกำรวจัิย 

1.6.1 ศึกษาทฤษฏีและงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง 
1.6.2 เก็บรวบรวมชุดขอ้มูลทดสอบ 

1.6.3 พฒันาขั้นตอนวิธีส าหรับการระบุต าแหน่งขอ้ความ และเปรียบเทียบความแม่นย  ากบัวิธี
อ่ืนๆ 

1.6.4 ท าการทดลองและปรับปรุงขั้นตอนวธีิเพื่อใหไ้ดป้ระสิทธิภาพมากข้ึน 

1.6.5 วเิคราะห์ผลจากการเทียบกบัภาพเฉลยท่ีจดัท าข้ึนเองโดยวดัผลอยา่งนอ้ยในระดบักรอบ
ขอ้ความ สรุปผลการทดลองและจดัท าวทิยานิพนธ์ 

 

1.7. ขอบเขตกำรท ำวจัย 

1.7.1. รูปภาพของตวัมาร์คเกอร์มีความสมบูรณ์ชดัเจน ไม่มีส่วนท่ีขาดหาย และมีแสงสวา่งเห็น
ตวัอกัษรชดัเจน  

1.7.2. ค าศพัท์เป็นรูปแบบภาษาองักฤษแบบตวัพิมพ์ชนิดเดียวกัน โดยมีส่ิงแวดล้อมต่างท่ี 
ต่างกนัจากหลายมุมมอง เช่น การหมุน การยา้ยต าแหน่ง การเปล่ียนขนาด การเปล่ียนคนเขียนลายมือ 
และการบิดเบือนของต าแหน่งภาพ 

1.7.3. ตรวจสอบความถูกตอ้งจากผลลพัธ์จุดจากรูปตั้งตน้ N จุด และจุดจากรูปทดสอบ M จุด 
สามารถระบุต าแหน่งใดๆท่ีสัมพนัธ์กนัระหวา่งสองรูปไดถู้กตอ้ง 

1.7.4. ขนาดของตวัอกัษรแต่ละตวัในภาพมีขนาดไม่เกิน 500 ถึง 30,000 พิกเซล 
1.7.5. การทดสอบจะมีการ์ดจะมีค าศพัท์แตกต่างกนัจ านวน 12 ค า โดยแต่ละค าศพัทน์ั้นจะมี

รูปแบบการเขียนลายมือต่างคนเขียนอีก 10 แบบ ท าให้มีการ์ดค าศพัท์ทั้งหมด 120 ใบ แต่ละใบจะ
น ามาสร้างรูปทดสอบท่ีต่างมุมมองกนัเพื่อทดสอบความทนทานต่อ การหมุนรูป, การบิดเบือนท ามุม
กบัระนาบไม่เกิน 60 องศา, การเปล่ียนแปลงขนาด และการเปล่ียนต าแหน่ง จ านวน 10 รูป รวม
ทั้งหมดเป็นจ านวน 1200 รูป 

1.7.6. โดยเปรียบเทียบการทดลองกบัการใชว้ิธีอ่ืนๆเช่น SURF [13] ,MSER [6] หรือ วิธีท่ีใช้
รูปร่างเฉพาะของเส้นขอบตวัอกัษรในรูปภาพ [12] 
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1.8. วธีิกำรท ำวจัิย 
1.8.1. ศึกษาทฤษฏีและงานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัคน้หาและระบุต าแหน่งจุดใดๆ ท่ีตรงกนัของทั้ง

สองรูป 
1.8.2. ศึกษาคิดหาวธีิการแกไ้ขปัญหา 
1.8.3. เก็บรวมรวมชุดขอ้มูลส าหรับทดสอบระบบ 
1.8.4. พฒันาขั้นตอนวธีิ และท าการทดสอบเพื่อสร้างขั้นตอนวธีิใหมี้ประสิทธิภาพมากข้ึน 
1.8.5. เปรียบเทียบผลการทดสอบกบังานวจิยัอ่ืนๆ เพื่อสรุปผลการทดลอง 
1.8.6. สรุปและวเิคราะห์ผลการทดลอง และจดัท าวทิยานิพนธ์ 
 

1.9. ระยะเวลำด ำเนินงำนวจัิย 
ใชร้ะยะเวลาด าเนินการทั้งหมด 8 เดือน ตามตารางท่ี 2 ดงัน้ี 

ตำรำงที ่1.1 ระยะเวลาในการด าเนินการวจิยั 

การด าเนินการวิจยั 
ระยะเวลาศึกษา (เดือน) 

1 2 3 4 5 6 7 8 

ศึกษาทฤษฎี และงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง         

เก็บรวมรวมชุดขอ้มูล         

พฒันาขั้นตอนวธีิส าหรับการระบุต าแหน่ง
ขอ้ความ 

        

ท าการทดลอง และปรับปรุงขั้นตอนวธีิ
เพื่อใหไ้ดป้ระสิทธิภาพมากข้ึน 

        

น าชุดขอ้มูลอ่ืนๆมาทดลอง และปรับปรุง         

วเิคราะห์ สรุปผลและจดัท าวิทยานิพนธ์         

 


