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บทที ่5 

สรุปผลการวจิยั 

 

ในงานวิจยัวิทยานิพนธ์ฉบบัน้ีผูท้  าวิจยัได้น าเสนอเทคนิคการก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์
ส าหรับความเป็นจริงเสริมดว้ยมาร์คเกอร์ค าศพัท์จากลายมือเขียนเพื่อเช่ือมมุมมองระหว่างภาพจริง
และภาพเสริมจากเทคโนโลยคีวามเป็นจริงเสริม จากคุณลกัษณะเด่นของขอบพื้นท่ีค าศพัท ์โดยในบท
น้ีได้สรุปส่วนท่ีมีความส าคญัของการพฒันาวิธีการก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์ว่าสามารถเช่ือมต่อ
มุมมองของรูปท่ร์คเกอร์ทดสอบและรูปมาร์คเกอร์ตน้แบบไดถู้กตอ้งเป็นไปตามจุดประสงค์ท่ีตั้งไว้
ตั้งแต่แรกหรือไม่ และเสนอขอ้จ ากดัและขอ้เสนอแนะท่ีจะสามารถน าไปใชพ้ฒันาต่อไดใ้นอนาคต 

5.1. สรุปผลของงานวจัิย 

งานวจิยัช้ินน้ีไดพ้ฒันาการก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์จากมาร์คเกอร์ค าศพัทล์ายมือเขียนซ่ึงเป็น
มาร์คเกอร์ท่ีรูปแบบท่ีหลากหลาย และสามารถมุมมองท่ีเป็นไปไดห้ลายมุมมองในแนวระนาบตามมุม
กลอ้ง ท าให้การประมาณต าแหน่งท่ีตรงกนัระหวา่งสองรูปนัน่เป็นไปไดย้าก จากปัญหาท่ีกล่าวมาใน
งานวจิยัช้ินน้ีไดเ้ลือกวธีิการ MSER ซ่ึงมีลกัษณะพื้นท่ีคลา้ยคลึงกบัพื้นท่ีตวัอกัษรมาใชใ้นการก าหนด
ต าแหน่งของพื้นท่ีค าศพัทเ์พื่อน าพื้นท่ีไปสกดัหาคุณลกัษณะดว้ยวธีิการดงัต่อไปน้ี 

1. น าพื้นท่ีค าศพัทม์าค านวนหา คอนเวกซ์ฮลัล์ ท่ีครอบคลุมพื้นค าศพัท์ ซ่ึงเป็นเซตของจุด
ขอบพื้นท่ีค าศพัท ์

2. ท าการลดรูปของเซตคอนเวกซ์ฮลัล์จากความกวา้งและความยาวระหวา่งจุดก่อนหนา้ และ
จุดถดัไป 

3. น าพื้นท่ีรอบจุดจากการลดรูปในแต่ละจุดไปสกัด HOG Descrisptor และสกัด HOG 
Descriptor จากตวัอกัษรนั้นๆท่ีจุดจากการลดรูปตัง่อยู ่ทั้งสอง Descriptor น้ีใชส้ าหรับการ
จบัคู่จุดคุณลกัษณะเด่นระหวา่งสองรูปมาร์คเกอร์ 

4. ค านวนโฮโมกราฟฟีเมทริกซ์จากผลลพัธ์การจบัคู่จุดคุณลกัษณะเด่นท่ีใชส้ าหรับเช่ือมต่อ
มุมมองของมาร์คเกอรทั้งสอง 
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จากผลการทดลองท่ีกล่าวไวใ้นบทท่ี 4 เป็นการทดลองกบัชุดรูปภาพมาร์คเกอร์ทดสอบซ่ึง
ผูว้ิจยัเป็นผูร้วบรวมเอง โดยเป็นค าศพัทจ์  านวน 12 ค าศพัท ์ซ่ึงมีรูปแบบแตกต่างกนั 10 ลายมือเขียน 
และแต่ละรูปมีมุมมองท่ีแต่ต่างกนั เพื่อทดสอบความทนทานในการเปล่ียนมุมมองจากกลอ้งท่ีถ่ายมาท่ี
มาร์คเกอร์ โดยการทดสอบนั้นได้พยายามเก็บมุมมองในการถ่ายรูปมาร์คเกอร์ท่ีเป็นไปได้เพื่อ
ประสิทธิภาพในการเช่ือมต่อมุมมองของมาร์คเกอร์ทดสอบจากลอ้งและมาร์คเกอร์ตน้แบบ  

งานวิจยัน้ีไดแ้บ่งการทดลองออกเป็น 4 แบบ แต่ละแบบจะใชรู้ปแบบของมาร์คเกอร์ตน้แบบ
ต่างกันคือ ชุดข้อมูลรูปภาพต้นแบบท่ีมีลักษณะเป็นมุมมองหน้าตรงของมาร์คเกอร์ทดสอบ
ลายมือเขียน ชุดขอ้มูลรูปภาพตน้แบบท่ีมีรูปแบบเป็นตวัพิมพใ์ช้รูปแบบตวัอกัษรชนิด Calibri ชุด
ขอ้มูลรูปภาพตน้แบบท่ีมีรูปแบบเป็นตวัพิมพใ์ชรู้ปแบบตวัอกัษรชนิด Cambria และชุดขอ้มูลรูปภาพ
ตน้แบบท่ีมีรูปแบบเป็นตวัพิมพ์ใช้รูปแบบตวัอกัษรชนิด Angsana New โดยการเปรียบเทียบกับ
รูปแบบมาร์คเกอร์ตน้แบบท่ีมีรูปแบบจากรูปเดียวกนัมีรายละเอียดเหมือนกนัซ่ึงเป็นพื้นฐานการ
ประมาณต าแหน่งท่ีตรงท่ีควรจะมีความถูกตอ้งท่ีสูงเพราะเป็นรูปเดียวกนั จากนั้นจึงลองทดสอบกบั
รูปแบบอกัษรท่ีมีลกัษณะเฉพาะของรูปแบบท่ีนอ้ยท าให้คล้ายคลึงกบัรูปแบบลายมือท่ีหลากหลายนัน่
คือรูปแบบตัวอักษรชนิด Calibri สุดท้าย จึงลองทดสอบกับรูปแบบมาร์คเกอร์ต้นแบบท่ีมี
ลกัษณะเฉพาะของตวัอกัษรเพื่อทดสอบความหยืดยุน่ของการจบัคู่จุดคุณลกัษณะเด่นในงานวิจยัช้ินน้ี 
สุดทา้ยของการทดลองจึงเปรียบเทียบประสิทธิภาพกบัวธีิอ่ืนๆท่ีใชใ้นการสกดัหาคุณลกัษณะเด่นของ
รูปมาร์คเกอร์ทัว่ไป ซ่ึงวธีิท่ีน าเสนอในงานวจิยัช้ินน้ีสามารถใหผ้ลลพัธ์ท่ีดีกวา่  

5.2. ข้อจ ากดัของงานวจัิย 

ส าหรับวิธีน าเสนอเทคนิคการก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์ส าหรับความเป็นจริงเสริมดว้ยมาร์ค
เกอร์ค าศพัทจ์ากลายมือเขียนเพื่อเช่ือมมุมมองระหวา่งภาพจริงและภาพเสริมจากเทคโนโลยีความเป็น
จริงเสริมท่ีน าเสนอ จากการทดสอบพบว่าสามารถสกดัและจบัคู่จุดคุณลกัษณะเด่นของมาร์คเกอร์
ระหวา่งสองรูปไดดี้ในระดบัหน่ึง อยา่งไรก็ตามการพฒันาระบบก็ยงัขอ้จ ากดับางประการดงัน้ี 

5.2.1. เน่ืองจากวธีิน้ีตอ้งอาศยัคุณลกัษณะเฉพาะของพื้นท่ีค าศพัท ์จึงไม่สามารถทนทานกบัค า
เดียวกนัแต่มีชนิดเป็นพิมพเ์ล็กหรือพิมพใ์หญ่ท่ีต่างกนั ซ่ึงท าใหรู้ปแบบของพื้นท่ีค าศพัทเ์ปล่ียนไปท า
ใหไ้ม่สามารถประมาณจุดในต าแหน่งเดียวกนัของรูปแบบตวัอกัษรท่ีต่างกนัได ้

5.2.2. ในบางมุมมองท่ีเอียงมากเกินไปจนท าให้มาร์คเกอร์ในรูปมีการเปล่ียนแปลงรูปแบบไป
มากจนไม่ใกล้เคียงกับรูปมาร์คเกอร์ต้นแบบท าให้การสกัดและจับคู่คุณลักษณะเด่นเกิดความ
คลาดเคล่ือน 
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5.2.3. ระบบท่ีพฒันายงัไม่สามารถเช่ือมต่อมุมมองของค าศพัทท่ี์สมมาตรไดเ้ช่นค าวา่ “SOS” 

ซ่ึงมีความสมมาตรในการกลบัดา้น 180 องศา ท าใหมุ้มมองของดา้นหนา้และดา้นหลงัเป็นมุมเดียวกนั 

5.2.4. ระบบยงัไม่สามารถก าหนดต าแหน่งมาร์คเกอร์มากกวา่หน่ึงค าศพัทข้ึ์นไป 

การปรับปรุงกระบวนการเหล่าน้ีท าให้ระบบมีประสิทธิภาพท่ีดีข้ึนซ่ึงปรับปรุงข้อจ ากัด
ดงักล่าวนั้น โดยผูว้ิจยัไดแ้สดงความคิดเห็นเพื่อเป็นขอ้เสนอแนะในการพฒันาซ่ึงจะอธิบายไวใ้น
รายละเอียดในหวัขอ้ต่อไป 

5.3. ข้อเสนอแนะ 

ผูว้ิจยัมีความคาดหวงัวา่ระบบท่ีไดพ้ฒันาน้ีจะสามารถน าไปใชง้านจริงและเป็นประโยชน์ต่อ
เทคโนโลยีความเป็นจริงเสริมในอนาคต จึงได้มีการสรุปข้อเสนอแนะท่ีสามารถน าไปใช้ในการ
พฒันาระบบต่อไปเพื่อให้ระบบมีความถูกตอ้งและแม่นย  าสูงข้ึนและให้ระบบมีประสิทธิภาพดีข้ึน 
สามารถระบุรายละเอียดไดด้งัต่อไปน้ี 

5.3.1. ควรสร้างตวัจ าแนกเฉพาะเพื่อใช้แก้ปัญหาค าศพัท์เดียวกนัแต่มีพิมพ์เล็กพิมพ์ใหญ่ท่ี
ต่างกนั เพื่อเพิ่มความหยดืยุน่และประสิทธิภาพของระบบใหดี้ข้ึน 

5.3.2. ปรับพารามิเตอร์ของการสกดัคุณลกัษณะ HOG เพื่อการจบัคู่จุดคุณลกัษณะเด่นท่ีถูกตอ้ง
และแม่ย  าข้ึน 

5.3.3. ปรับปรุงวิธีการหาต าแหน่งของพื้นท่ีค าศพัท์ เน่ืองจากความแม่นย  าของการจบัคู่จุด
คุณลกัษณะเด่นข้ึนอยูก่บัพื้นท่ีของค าศพัทท่ี์สกดัมาไดจ้ากรูปจากกลอ้ง 

5.3.4. ควรสร้างการก าหนดต าแหน่งของมาร์คกอร์ท่ีมากกวา่หน่ึงค าข้ึนไปเพื่อเพิ่มประสิทธิท่ี
ภาพของระบบในการพฒันาเทคโนโลยคีวามจริงเสริมยิง่ข้ึนไป 

 


