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บทคัดยอ 
 

ในอุตสาหกรรมลอแม็กรถยนตไดมีการนําเทคโนโลยีตาง ๆ มาประยุกตเพื่อชวยในการทํางานเพื่อใหเกิดผลผลิตและ
ประโยชนสูงสุด ในงานดานการประดับลอแม็กรถยนตมีการใชหมุดเพื่อตกแตงประดับลอแม็กใหมีความสวยงาม ซึ่งตองอาศัย
พนักงานในการไขหมุดโดยในการทํางานอาจเกิดริ้วรอยบนลอแม็กรถยนตได สงผลใหไมสามารถขายลอแม็กรถยนตในราคาปรกติ 
ดังน้ันวิธีการหน่ึงไดถูกนํามาใชในการตรวจหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตคือ การประมวลผลภาพโดยประยุกตใช
เทคนิคในการหาวัตถุตาง ๆ ที่อยูในภาพ วิธีการหน่ึงที่นิยมใชคือ วิธีการเปรียบเทียบแมแบบ โดยนําแมแบบที่กําหนดไวเคล่ือนที่
เปรียบเทียบไปทั่วทั้งภาพและเก็บตําแหนงที่เหมือนกันไว อีกวิธีการหน่ึงคือวิธีการหาหลุม โดยทําการหาขนาดของหลุมตาม
ขนาดจํานวนของจุดภาพที่กําหนดจากน้ันหาตําแหนงก่ึงกลางของหลุมที่หาไดและวิธีการปรับปรุงการหาหลุมจากการลบภาพ
จากน้ันใชวิธีการหาหลุมที่ไดมาเปรียบเทียบลักษณะของวงกลมดวยวิธีการฮารฟทรานฟอรมและหาตําแหนงก่ึงกลางของรูหมุด
ประดับลอแม็กรถยนตดวยวิธีการสันปนนํ้า ผลที่ไดของทั้ง 3 วิธีการเปนพิกัดตําแหนงจุดก่ึงกลางของรูหมุดประดับลอแม็ก 
รถยนต โดยการดําเนินการปรากฏวาวิธีการหาหลุมทําเวลาไดดีกวา 2 วิธีที่เหลือและวิธีการปรับปรุงการหาหลุมเปนวิธีการที่
ใหผลความถูกตองที่ดีกวาวิธีการหาหลุมและวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ ตามลําดับ 

 

คําสําคัญ: การลบภาพ, การหาหลุม, วิธีการสันปนนํ้า 
 

Abstract 
 

In the alloy wheels industry is the use of technology has been applied to use in the work. As a 
result, work is easy and plentiful. Adorn wheels make an alloy more beautiful. Currently, to print a pattern on 
alloy wheels still requires employees to operate but sometimes have error that the alloy wheels was 
damaged.  The alloy wheels was damaged are sold at a cheaper price the normal. Therefore, the interest in 
Application of Image Processing to locate the nut hole vacated alloy wheels has been increased. Template 
matching algorithm is the one of gained popularity method, which applied various techniques by using 
image processing to locate the nut hole ornamental wheels. This method used the comparison between 
the master nut hole and nut hole on the wheels by compare the similarity of images. Another method is 
Fill the hole algorithm, which find a group of pixels that are the same size as defined by the image and 
find the center of the hole. Therefore, in this paper, improved Fill the hole algorithm and subtract is applied 
to locate position of the mag wheel. This method used Hough Transform algorithm compare characteristics 
of hole and use the Water Shedding algorithm to find the center of the hole. The experimental results 
demonstrated the comparison of three method. The proposed method demonstrates increasing of the 
performance and reducing average time in process better than original Fill the hole algorithm and 
Template matching algorithm.  
 

Keywords: subtract algorithm, fill the hole algorithm, water shedding algorithm 
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1. บทนํา 
 
 ในงานอุตสาหกรรมดานลอแม็กรถยนตไดมีการพัฒนาอยางตอเน่ือง เพื่อใหการผลิตลอแม็กรถยนตมีความเที่ยงตรง
และมีมาตรฐานมากขึ้น อีกทั้งอุตสาหกรรมการผลิตลอแม็กรถยนตยังมีการออกแบบลวดลายที่หลากหลายเพื่อเพิ่มความ
สวยงามใหกับลอแม็กรถยนต รูปแบบหน่ึงที่ผูผลิตใชในการเพิ่มลวดลาย คือ การเพิ่มหมุด )Knot   (ประดับ เขาที่ลอแม็กรถยนต 
ซ่ึงทําใหมีความซับซอนในการผลิตเพิ่มขึ้น อีกทั้งเปนการเพิ่มภาระงานใหกับพนักงาน เน่ืองจากตองใชความแมนยําในการหา
ตําแหนงของการไขหมุดประดับลอ ซ่ึงหากเกิดความผิดพลาดขึ้นอาจเกิดริ้วรอยและสรางความเสียหายใหกับลอแม็กรถยนตได 
สงผลใหลอแม็กรถยนตชิ้นน้ันมีคุณภาพสินคาลดลง แตในปจจุบันไดมีการนําเทคโนโลยีระบบการควบคุมอัตโนมัติ 
(Automations Systems) มาชวยในการทํางานมากขึ้น โดยเทคโนโลยีที่สําคัญเทคโนโลยีหน่ึงคือ เทคโนโลยีการควบคุมแบบ 
3 แกน (3 Axis Controller) ที่ชวยในการเคล่ือนที่ไปยังตําแหนงที่ตองการไดดวยระบบพิกัดในแนวแกนซาย-ขวา (แกน X) , 
แกนบน-ลาง (แกน Y) และในแนวแกนลึก (แกน Z) เพื่อชวยลดความผิดพลาดในการทํางานของพนักงาน จากน้ันการ
ประมวลผลภาพไดถูกนํามาพัฒนาเพื่อชวยในการหาพิกัดตําแหนงของหมุดประดับลอแม็กรถยนต การประยุกตการหาพิกัด
ตําแหนงจากวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ (Template Matching)[1] วิธีการหาหลุม (Finding Hole)[5]  และวิธีการปรับปรุง
การหาหลุม ดวยวิธีการลบภาพ (Subtraction) รวมกับวิธีการหาตําแหนงจากสันปนนํ้า (Water Shedding) จึงถูกนํามาใชใน
การหาพิกัดตําแหนงและแสดงตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนต แทนการทํางานดวยพนักงานตอไป 

 
2. วัตถุประสงคในการศึกษาและการวิจัย 
 

เพื่อพัฒนากระบวนการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตและพิกัดตามตําแหนงที่ระบุดวยเครื่อง 3 แกน  
 
3. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 
  

การหาวัตถุที่ตองการจากในภาพเปนการเลือกเฉพาะสวนที่ตองการเพื่อนํามาวิเคราะห สังเคราะห และรวมถึงการ
ประเมินส่ิงที่ไดจากส่ิงที่เลือกได ในการหาวัตถุจากในภาพสามารถแบงขั้นตอนการทํางานประกอบไปดวย การนําภาพเขาสู
การประมวลผล (Import Image) การตัดบางสวนของภาพ (Image Segmentation) การปรับปรุงภาพ ( Image 
Enchantment) การหาวัตถุจากในภาพ (Finding Object)  และการแสดงผลของการทํางาน (Output Display) แสดงใน
รูปภาพที่ 1 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปภาพที่ 1 พื้นฐานการหาวัตถุจากในภาพ 

 
3.1 การตัดบางสวนของภาพ 

 เปนการเลือกเฉพาะบางสวนที่อยูในภาพ โดยเลือกเฉพาะบริเวณสวนที่สนใจจากในภาพ วิธีการหน่ึงคือการระบุ
บริเวณที่สนใจ (Region Interesting) [2],[3] โดยกําหนดตําแหนงเริ่มตนและตําแหนงส้ินสุดของบริเวณที่สนใจ แสดงใน
รูปภาพที่ 2 

การตัดบางสวนของภาพ การปรับปรุงภาพ 

การหาวัตถุจากในภาพ 

การนําภาพเขาสูการ
ประมวลผล 

การแสดงผลการ
ทํางาน 
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รูปภาพที่ 2 การเลือกบริเวณที่สนใจ 

 
ผลที่ไดคือภาพเฉพาะบริเวณสวนที่สนใจและการประมวลผลขอมูลมีความเที่ยงตรงมากขึ้น จากการประมวลผล

เฉพาะขอมูลบริเวณที่สนใจแทนที่การประมวลผลขอมูลภาพทั้งหมด 
 

3.2 การปรับปรุงภาพ 
เน่ืองจากภาพที่ไดจากการถายภาพดวยขั้นตอนวิธีการตางๆ ส่ิงที่อาจพบในภาพ เชน ส่ิงปลอมปน ส่ิงที่ไมพึ่ง

ประสงค รวมถึงสัญญาณรบกวนตางๆ (Noise) ที่สงผลทําใหคุณภาพของภาพน้ันไมดี จึงตองทําการปรับปรุงคุณภาพของภาพ
ใหมีความชัดเจนดีขึ้นหรือทําใหสัญญาณที่รบกวนในภาพใหลดนอยลง ซ่ึงสามารถทําไดหลายวิธี เชน 

 

3.2.1 การปรับปรุงภาพดวยมอรโฟโลจี (Morphology)  
เปนวิธีลดสัญญาณรบกวนที่มีในภาพ เชน จากรอยน้ิวมือที่สัมผัสหนาเลนสกลองหรือความผิดพลาดในการสง

ขอมูลและการบันทึกขอมูล เปนตน โดยการปรับปรุงภาพใหดีขึ้นดวยการลบจุดภาพ (Pixel) ที่ไมพึงประสงคจากในภาพ
ทั้งหมด ซ่ึงประกอบดวยกระบวนการกัดกรอน (Erosion) และกระบวนการขยาย (Dilation) รวมไปถึงการประยุกต
กระบวนการทั้ง 2 กระบวนการดวยกระบวนการเปด (Opening) และกระบวนการปด (Closing) [4],[6] 

 

3.2.2 การปรับปรุงภาพดวยการกรองเกาสเซียน (Gaussian Filter) 
เปนวิธีกรองสัญญาณรบกวนที่เกิดขึ้นในภาพ โดยทําใหภาพมีความคมชัดเพิ่มขึ้นหรือทําใหภาพเบลอ โดยใช

การกรองเกาสเซียน แบบ 2 มิติ ดังแสดงในสมการที่ (1) 

                              (1) 
โดยที่     คือ คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard deviation) ของสมการภาพระฆังควํ่า (ความกวางของ

การกระจาย) และ  r คือ รัศมีจากจุดศูนยกลางของตัวกรอง 
 

3.4 การคนหาวัตถุจากในภาพ 
ในการคนหาส่ิงที่ตองการที่อยูในภาพ สามารถไดหลากหลายวิธีการ เชนการเปรียบเทียบแมแบบ (Template 

Matching) การคนหาจากขนาดของหลุม (Finding Hole) และการพิจารณาจากรูปทรง (Shape Detection) เปนตน 
  

3.4.1 วิธีการลบภาพ (Image Subtraction) 
เปนวิธีการนําภาพระดับสีเทา 2 ภาพที่มีขนาดที่เทากันหรือเหมือนกันมาทําการลบกัน  ซ่ึงวิธีการน้ีเปนวิธีการ

ตัดภาพพื้นหลังออกจากภาพวัตถุที่อยูเบื้องหนาโดยกําหนดให f1(N,M) และ f2(N,M) เปนภาพที่มีขนาดเทากันจากน้ัน  ทํา
การลบภาพดงัแสดงในสมการที่ (2) 

    (2) 
  โดยที่  คือ ภาพผลลัพธ,    คือ ภาพตนฉบับ  และ    คือ ภาพพื้น
หลังวิธีการลบภาพสามารถนํามาใชในการหาความตางกันระหวางภาพ 2 ภาพได โดยกําหนดให  ภาพตั้งตน แสดงดังรูปภาพที่ 
3(ก) และภาพที่ขยับเหรียญไปทางขวามือแสดงดังรูปภาพที่ 3(ข) ผลที่ไดจากวิธีการลบภาพทั้งสองแสดงในรูปภาพที่ 3(ค) 
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)ก)                            (ข)                           (ค(  

รูปภาพที่ 3 ผลที่ไดจากวิธีการลบภาพ 
 

3.4.2 วิธีการเปรียบเทียบแมแบบ  
เปนการหาส่ิงที่มีความคลายคลึงหรือเหมือนกับตนแบบตามที่กําหนด โดยทําการเปรียบเทียบความคลายคลึง

กันระหวางตัวแมแบบกับวัตถุที่อยูในภาพ โดยขั้นตอนวิธีเริ่มตนจากการสรางแมแบบตามขนาดของวัตถุที่ตองการคนหาดวย
หนาตางเคล่ือนที่ )Moving Windows ( [7] จากน้ันเล่ือนแมแบบไปจนทั่วทั้งภาพ เพื่อคํานวณหาความคลายคลึงกันของ
แมแบบกับพื้นที่ที่แมแบบทาบผาน ผลที่ไดแสดงในรูปภาพที ่4 
  

 
 

รูปภาพที่ 4 ผลที่ไดจากวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ 
 

3.4.3 วิธีการหาหลุม 
เปนวิธีการหากลุมขอมูลที่มีขนาดใกลเคียงกับขนาดที่กําหนด โดยวิธีการหาหลุม ตองดําเนินการหลังจากการ

แปลงภาพที่ไดเปนภาพขาวดํา (Binary image) ที่มีคาระดับของจุดภาพ 2 ระดับ คือ 0 และ 1 เทาน้ัน เชนกําหนดใหคนหา
หลุมที่มีขนาดนอยกวา 50 จุดภาพ ผลที่แสดงในรูปภาพที่ 5 

 

 
รูปภาพที่ 5 ผลที่ไดจากวิธีการหาหลุม 

 

3.4.4 วิธีการพิจารณารูปทรง 
เปนวิธีพิจารณารูปวงกลมโดยวิธีฮารฟทรานฟอรม (Hough Transform) โดยการหาความสัมพันธของจุดตัด

ของรัศมีกับขอบของภาพโดยวิธีการฮารฟทรานฟอรมพยายามสรางเสนวงกลมที่เหมาะสมกับจุดที่เปนขอบของวัตถุ ซี่งวิธีการ
คํานวณหาพิกัด x, y ที่อยูบนวงกลมหรือสวนโคงดังแสดงในสมการที่ (3) 

      (3) 
โดยที่    และ    

ผลของการพิสูจนวงกลมหาไดจากจุดสะสมของวงกลมที่มีจํานวนมากกวาคาที่กําหนด (Threshold) ซ่ึงคาที่
กําหนดขึ้นอยูกับขนาดของจํานวนจุดภาพที่ทําการเลือกใช 
 

แม่แบบ ภาพเปรียบเทยีบ ผลการค้นหา 
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4. วิธีการดําเนินการวิจัย 
 

ในการดําเนินงานแบงการทํางานอออกเปน 2 สวนหลัก ประกอบดวยสวนเครื่องกล 3 แกน ที่ใชเพื่อการเคล่ือนที่
ตามการระบุตําแหนงที่ไดจากการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตแสดงในรูปภาพที่ 6  

 

 
รูปภาพที่ 6 เครื่อง 3 แกน 

 
โดยออกแบบและผลิตเครื่องกล 3 แกนใหสามารถเคล่ือนที่ตามแนวแกน x แกน y และ แกน z ดวยสเตปปง

มอเตอร (Stepping Motors) ผานวงจรขับเคล่ือนที่รองรับคําส่ังภาษา G-Code และสวนโปรแกรมหาตําแหนงรูหมุดประดับ
ลอแม็กรถยนต ซ่ึงมีขั้นตอนการวิจัยและพัฒนาดวยโปรแกรม Visual C# รวมกับ Library Emgu CV โดยผานการเชื่อมตอกับ
กลองไอพี  )IP Camera   (ดวย ชุดพัฒนา AXIS Media Control SDK Version 6.30 โดยขั้นตอนวิธีการปรับปรุงดวยการลบ
ภาพและการหาตําแหนงของหมุดประดับลอแม็กรถยนต แสดงในรูปภาพที่ 7 

 
 
 
 
 
 

รูปภาพที่ 7 ขั้นตอนการหาตําแหนงรูหมุดประดับลอแม็กรถยนต 
 

จากขั้นตอนในภาพที่ 7 ภาพนําเขาที่ไดจากกลองไอพีเปนภาพสีประเภท *.jpeg ที่มีขนาด 640 x 480 จุดภาพที่
ผานการจัดสภาพแวดลอมบางสวนโดยกําหนดใหมีการรบกวนของแสงจากภายนอกใหนอยที่สุด ซ่ึงขนาดลอแม็กรถยนตที่ใช
ในการทดสอบมีขนาด 15 น้ิว แสดงในรูปภาพที ่8 

 

 
รูปภาพที่ 8 ลอแม็กรถยนต 

 
จากน้ันทําการตัดแบงเฉพาะสวนที่สนใจจากภาพที่ได ดวยการกําหนดขนาดตามลอแม็กรถยนต จากน้ันทําการ

ปรับปรุงคุณภาพของภาพใหมีความชัดเจนขึ้น แสดงในรูปภาพที่ 9(ก) เม่ือไดภาพที่ผานการปรับปรุงคุณภาพของภาพใหมี
ความคมชัดเพิ่มขึ้น จากน้ันนําภาพที่ไดทําวิธีการลบภาพเพื่อหาเฉพาะสวนของลอแม็กรถยนตผลที่ไดแสดงในรูปภาพที่ 9(ข) 
และทําการปรับปรุงคุณภาพของภาพดวยวิธีการขยายของมอรโฟโลจี ขนาด 2 จุดภาพ ผลที่ไดแสดงในรูปภาพที ่9(ค) 

เก็บตําแหนงหลุม 

ภาพที่ได การตัดบางสวนของภาพ การปรับปรุงภาพ การลบภาพ 

การหาหลุม การพิสูจนหลุม การหาจุดกึ่งกลางหลุม 
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)ก)                                      (ข)                                      (ค(  

รูปภาพที่ 9 การปรับปรุงภาพลอแม็กรถยนต 
 

จากรูปภาพที่ 9 )ค (สามารถหารูของหมุดประดับลอแม็กรถยนตไดดวยวิธีการหาหลุม โดยกําหนดขนาดของหลุมที่ 
มากกวา 20 จุดภาพแตไมเกิน 35 จุดภาพ เน่ืองจากหลีกเล่ียงส่ิงรบกวนที่อาจเกิดขึ้นในภาพ และวัตถุที่มีขนาดใหญกวารูหมุด

ประดับลอแม็กรถยนต ซ่ึงสามารถเปรียบเทียบขนาดของรูตางๆได แสดงในรูปภาพที่ 10  
 

                   
                                  รูหมุดยึดลอ                  รูหมุดประดบัลอ               รูทีเ่ติมลม       

รูปภาพที่ 10 ภาพของรูหมุดที่มีบนลอแม็กรถยนต 
 

ขั้นตอนตอมาทําการยืนยันลักษณะของหลุมที่ไดดวยวิธีการฮารฟทรานฟอรม ซ่ึงนํามาใชวิเคราะหลักษณะของ
วงกลมไดโดยนํามาใชพิจารณารูที่เติมลมหรือรูที่มีลักษณะไมเปนวงกลม จากน้ันเก็บตําแหนงของแตละวงกลม ผลที่ไดแสดงใน
รูปภาพที่ 11(ก) เม่ือไดตําแหนงของแตละวงกลมใหทําการเก็บคาตําแหนงน้ันไว จากน้ันทําการหาตําแหนงจุดก่ึงกลางของแต
ละวงกลมโดยการใชวิธีการสันปนนํ้า ที่สามารถหาจุดตําแหนงเพียงจุดเดียวไดในแตละวงกลมผลที่ไดแสดงในรปูภาพที่ 11(ข) 

 

      
(ก)                                             (ข) 

รูปภาพที่ 11 การหาวงกลมแตละวง 
 

จากน้ันเก็บคาตําแหนง x และ y ซ่ึงจุดก่ึงกลางของแตละวงกลม โดยกําหนดใหมีคาความคลาดเคล่ือนของขนาด
หลุมไดไมเกิน 15 เปอรเซ็นต จากน้ันบันทึกคาเปนคําส่ัง G-Code เพื่อรอปอนใหกับเครื่อง 3 แกนตอไป การดําเนินงานดวย
วิธีการดังกลาวใหผลความแมนยํากวาวิธีการเปรียบเทียบแมแบบและวิธีการหาหลุมเพียงอยางเดียว   

 
5. ผลการวิจัย 
 

ในการดําเนินงานทําการทดสอบในสวนการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอมแม็กรถยนต โดยดําเนินการบันทึก
ตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตที่ไดในรูปแบบขอมูลประเภท G Code โดยการทํางานเริ่มตนจากการวางลอแม็กรถ
ยนตในตําแหนงที่กําหนดจากน้ันส่ังทําการหารูหมุดประดับลอแม็กรถยนตผลที่ไดแสดงในรูปภาพที่ 12 โดยในการทดสอบการ
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ทํางานเปรียบเทียบกระบวนการดวยวิธีเปรียบเทียบแมแบบ วิธีการหาหลุมและวิธีการปรับปรุงการหาหลุม จากน้ัน
เปรียบเทียบวิธีการตางๆที่ไดในรูปแบบคาทางสถิติตอไป 

 

 
รูปภาพที่ 12 หนาตางโปรแกรมในการใชงาน  

 
จากการทดสอบการทํางานของโปรแกรมในการหาตําแหนงรูหมุดลอแม็กรถยนต โดยใชขอมูลภาพลอแม็ก 1 แบบ 

จํานวน 80 ภาพ และมีรูหมุดบนลอแม็กรถยนตทั้งส้ิน 24 รูหมุด ผลการทดสอบปรากฏวาเวลาเฉล่ียโดยการใชวิธีเปรียบเทียบ
แมแบบคิดเปน 3.41 วินาที สวนเวลาเฉล่ียโดยการใชวิธีการหาหลุมคิดเปน 2.27 วินาที และเวลาเฉล่ียโดยวิธีการปรับปรุงการ
หาหลุมคิดเปน 2.43 วินาที ดังแสดงในตารางที่ 1 

 
ตารางที่ 1 เปรียบเทียบเวลาในการทํางาน 

วิธีการ เวลาเฉล่ีย )วินาที(  
การเปรียบเทียบแมแบบ 3.41 

การหาหลุม 2.27 
การปรับปรุงการหาหลุม 2.43 
 

จากการทดสอบระบบเพื่อทําการเปรียบเทียบความถูกตองของการทํางานในการตําแหนงรูหมุดประดับลอแม็กรถ
ยนต ผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการเปรียบเทียบแมแบบมีคาความถูกตองเทากับ 86.25% สวนผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการหา
หลุมมีคาความถูกตองเทากับ 95.00% และผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการปรับปรุงการหาหลุมมีคาความถูกตองเทากับ 97.40% 
แสดงในรูปที่ 13 

 

 
รูปภาพที่ 13 เปรียบเทียบคาเฉล่ียความถูกตองของการหารูหมุดประดับลอแม็กรถยนต 

 



The 8th NPRU National Academic Conference   
Nakhon Pathom Rajabhat University | Nakhon Pathom | Thailand | 31st March - 1st April 2016  

440 | Integration of Art and Science toward the Local Research and ASEAN Community 

6. สรุปผลการวิจัย 
 

ในงานวิจัยน้ีไดเสนอวิธีการปรับปรุงวิธีการหาหลุมในการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตโดยทําการ
เปรียบเทียบวิธีการ 3 วิธี ไดแกวิธีเปรียบเทียบแมแบบ วิธีการหาหลุมและวิธีการปรับปรุงการหาหลุม ซ่ึงวิธีการปรับปรุงการ
หาหลุมน้ันมีความซับซอนในกระบวนการมากกวาวิธีการหาหลุม โดยผลการทดสอบปรากฏวาคาความเร็วเฉล่ียในการหารูหมุด
ประดับลอแม็กรถยนตน้ัน วิธีการหาหลุมน้ันดีกวาวิธีการปรับปรุงการหาหลุมอยูที่ เวลา 0.16 วินาทีและดีกวาวิธีการ
เปรียบเทียบแมแบบอยูที่เวลา 0.87 วินาที สําหรับคาเฉล่ียดานความถูกตองวิธีการปรับปรุงการหาหลุมใหคาความถูกตอง
มากกวาวิธีการหาหลุมอยูที่ 2.5 เปอรเซ็นตและดีกวาวิธีการเปรียบเทียบแมแบบอยูที่ 11.25 เปอรเซ็นต ซ่ึงจากการทดสอบคา
ความผิดพลาดเกิดจากจํานวนจุดภาพของรูหมุดประดับลอมีคาในการเปรียบเทียบนอยเกินไป ทําใหภาพนําเขาที่ไดมีการ
กระจายตัวของแสงทีเ่พิ่มขึ้นสงผลใหเหลือจํานวนจุดภาพนอยกวาจํานวนที่กําหนด  
 
7. ขอเสนอแนะ 

 
งานวิจัยน้ีสามารถนําไปพัฒนารวมกับเครื่อง 3 แกน ในการไขหมุดประดับลอแม็กรถยนตดวยวิธีประมวลผลภาพ

ลอแม็กรถยนต รวมถึงสามารถพัฒนารูปแบบการหาตําแหนงของวัตถุที่ตองการและการหาระยะของวัตถุ ขนาดของวัตถุที่
สนใจจากในภาพไดตอไป 
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