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บทคัดยอ 
 

ในอุตสาหกรรมลอแม็กรถยนตไดมีการนําเทคโนโลยีตาง ๆ มาประยุกตเพื่อชวยในการทํางานเพื่อใหเกิดผลผลิตและ
ประโยชนสูงสุด ในงานดานการประดับลอแม็กรถยนตมีการใชหมุดเพื่อตกแตงประดับลอแม็กใหมีความสวยงาม ซึ่งตองอาศัย
พนักงานในการไขหมุดโดยในการทํางานอาจเกิดริ้วรอยบนลอแม็กรถยนตได สงผลใหไมสามารถขายลอแม็กรถยนตในราคาปรกติ 
ดังน้ันวิธีการหน่ึงไดถูกนํามาใชในการตรวจหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตคือ การประมวลผลภาพโดยประยุกตใช
เทคนิคในการหาวัตถุตาง ๆ ที่อยูในภาพ วิธีการหน่ึงที่นิยมใชคือ วิธีการเปรียบเทียบแมแบบ โดยนําแมแบบที่กําหนดไวเคล่ือนที่
เปรียบเทียบไปทั่วทั้งภาพและเก็บตําแหนงที่เหมือนกันไว อีกวิธีการหน่ึงคือวิธีการหาหลุม โดยทําการหาขนาดของหลุมตาม
ขนาดจํานวนของจุดภาพที่กําหนดจากน้ันหาตําแหนงก่ึงกลางของหลุมที่หาไดและวิธีการปรับปรุงการหาหลุมจากการลบภาพ
จากน้ันใชวิธีการหาหลุมที่ไดมาเปรียบเทียบลักษณะของวงกลมดวยวิธีการฮารฟทรานฟอรมและหาตําแหนงก่ึงกลางของรูหมุด
ประดับลอแม็กรถยนตดวยวิธีการสันปนนํ้า ผลที่ไดของทั้ง 3 วิธีการเปนพิกัดตําแหนงจุดก่ึงกลางของรูหมุดประดับลอแม็ก 
รถยนต โดยการดําเนินการปรากฏวาวิธีการหาหลุมทําเวลาไดดีกวา 2 วิธีที่เหลือและวิธีการปรับปรุงการหาหลุมเปนวิธีการที่
ใหผลความถูกตองที่ดีกวาวิธีการหาหลุมและวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ ตามลําดับ 

 

คําสําคัญ: การลบภาพ, การหาหลุม, วิธีการสันปนนํ้า 
 

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 
 
 ในงานอุตสาหกรรมดานลอแม็กรถยนตไดมีการพัฒนาอยางตอเน่ือง เพื่อใหการผลิตลอแม็กรถยนตมีความเที่ยงตรง
และมีมาตรฐานมากขึ้น อีกทั้งอุตสาหกรรมการผลิตลอแม็กรถยนตยังมีการออกแบบลวดลายที่หลากหลายเพื่อเพิ่มความ
สวยงามใหกับลอแม็กรถยนต รูปแบบหน่ึงที่ผูผลิตใชในการเพิ่มลวดลาย คือ การเพิ่มหมุด )Knot   (ประดับ เขาที่ลอแม็กรถยนต 
ซ่ึงทําใหมีความซับซอนในการผลิตเพิ่มขึ้น อีกทั้งเปนการเพิ่มภาระงานใหกับพนักงาน เน่ืองจากตองใชความแมนยําในการหา
ตําแหนงของการไขหมุดประดับลอ ซ่ึงหากเกิดความผิดพลาดขึ้นอาจเกิดริ้วรอยและสรางความเสียหายใหกับลอแม็กรถยนตได 
สงผลใหลอแม็กรถยนตชิ้นน้ันมีคุณภาพสินคาลดลง แตในปจจุบันไดมีการนําเทคโนโลยีระบบการควบคุมอัตโนมัติ 
(Automations Systems) มาชวยในการทํางานมากขึ้น โดยเทคโนโลยีที่สําคัญเทคโนโลยีหน่ึงคือ เทคโนโลยีการควบคุมแบบ 
3 แกน (3 Axis Controller) ที่ชวยในการเคล่ือนที่ไปยังตําแหนงที่ตองการไดดวยระบบพิกัดในแนวแกนซาย-ขวา (แกน X) , 
แกนบน-ลาง (แกน Y) และในแนวแกนลึก (แกน Z) เพื่อชวยลดความผิดพลาดในการทํางานของพนักงาน จากน้ันการ
ประมวลผลภาพไดถูกนํามาพัฒนาเพื่อชวยในการหาพิกัดตําแหนงของหมุดประดับลอแม็กรถยนต การประยุกตการหาพิกัด
ตําแหนงจากวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ (Template Matching)[1] วิธีการหาหลุม (Finding Hole)[5]  และวิธีการปรับปรุง
การหาหลุม ดวยวิธีการลบภาพ (Subtraction) รวมกับวิธีการหาตําแหนงจากสันปนนํ้า (Water Shedding) จึงถูกนํามาใชใน
การหาพิกัดตําแหนงและแสดงตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนต แทนการทํางานดวยพนักงานตอไป 

 
2. วัตถุประสงคในการศึกษาและการวิจัย 
 

เพื่อพัฒนากระบวนการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตและพิกัดตามตําแหนงที่ระบุดวยเครื่อง 3 แกน  
 
3. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 
  

การหาวัตถุที่ตองการจากในภาพเปนการเลือกเฉพาะสวนที่ตองการเพื่อนํามาวิเคราะห สังเคราะห และรวมถึงการ
ประเมินส่ิงที่ไดจากส่ิงที่เลือกได ในการหาวัตถุจากในภาพสามารถแบงขั้นตอนการทํางานประกอบไปดวย การนําภาพเขาสู
การประมวลผล (Import Image) การตัดบางสวนของภาพ (Image Segmentation) การปรับปรุงภาพ ( Image 
Enchantment) การหาวัตถุจากในภาพ (Finding Object)  และการแสดงผลของการทํางาน (Output Display) แสดงใน
รูปภาพที่ 1 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปภาพที่ 1 พื้นฐานการหาวัตถุจากในภาพ 

 
3.1 การตัดบางสวนของภาพ 

 เปนการเลือกเฉพาะบางสวนที่อยูในภาพ โดยเลือกเฉพาะบริเวณสวนที่สนใจจากในภาพ วิธีการหน่ึงคือการระบุ
บริเวณที่สนใจ (Region Interesting) [2],[3] โดยกําหนดตําแหนงเริ่มตนและตําแหนงส้ินสุดของบริเวณที่สนใจ แสดงใน
รูปภาพที่ 2 

การตัดบางสวนของภาพ การปรับปรุงภาพ 

การหาวัตถุจากในภาพ 

การนําภาพเขาสูการ
ประมวลผล 

การแสดงผลการ
ทํางาน 
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รูปภาพที่ 2 การเลือกบริเวณที่สนใจ 

 
ผลที่ไดคือภาพเฉพาะบริเวณสวนที่สนใจและการประมวลผลขอมูลมีความเที่ยงตรงมากขึ้น จากการประมวลผล

เฉพาะขอมูลบริเวณที่สนใจแทนที่การประมวลผลขอมูลภาพทั้งหมด 
 

3.2 การปรับปรุงภาพ 
เน่ืองจากภาพที่ไดจากการถายภาพดวยขั้นตอนวิธีการตางๆ ส่ิงที่อาจพบในภาพ เชน ส่ิงปลอมปน ส่ิงที่ไมพึ่ง

ประสงค รวมถึงสัญญาณรบกวนตางๆ (Noise) ที่สงผลทําใหคุณภาพของภาพน้ันไมดี จึงตองทําการปรับปรุงคุณภาพของภาพ
ใหมีความชัดเจนดีขึ้นหรือทําใหสัญญาณที่รบกวนในภาพใหลดนอยลง ซ่ึงสามารถทําไดหลายวิธี เชน 

 

3.2.1 การปรับปรุงภาพดวยมอรโฟโลจี (Morphology)  
เปนวิธีลดสัญญาณรบกวนที่มีในภาพ เชน จากรอยน้ิวมือที่สัมผัสหนาเลนสกลองหรือความผิดพลาดในการสง

ขอมูลและการบันทึกขอมูล เปนตน โดยการปรับปรุงภาพใหดีขึ้นดวยการลบจุดภาพ (Pixel) ที่ไมพึงประสงคจากในภาพ
ทั้งหมด ซ่ึงประกอบดวยกระบวนการกัดกรอน (Erosion) และกระบวนการขยาย (Dilation) รวมไปถึงการประยุกต
กระบวนการทั้ง 2 กระบวนการดวยกระบวนการเปด (Opening) และกระบวนการปด (Closing) [4],[6] 

 

3.2.2 การปรับปรุงภาพดวยการกรองเกาสเซียน (Gaussian Filter) 
เปนวิธีกรองสัญญาณรบกวนที่เกิดขึ้นในภาพ โดยทําใหภาพมีความคมชัดเพิ่มขึ้นหรือทําใหภาพเบลอ โดยใช

การกรองเกาสเซียน แบบ 2 มิติ ดังแสดงในสมการที่ (1) 

                              (1) 
โดยที่     คือ คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard deviation) ของสมการภาพระฆังควํ่า (ความกวางของ

การกระจาย) และ  r คือ รัศมีจากจุดศูนยกลางของตัวกรอง 
 

3.4 การคนหาวัตถุจากในภาพ 
ในการคนหาส่ิงที่ตองการที่อยูในภาพ สามารถไดหลากหลายวิธีการ เชนการเปรียบเทียบแมแบบ (Template 

Matching) การคนหาจากขนาดของหลุม (Finding Hole) และการพิจารณาจากรูปทรง (Shape Detection) เปนตน 
  

3.4.1 วิธีการลบภาพ (Image Subtraction) 
เปนวิธีการนําภาพระดับสีเทา 2 ภาพที่มีขนาดที่เทากันหรือเหมือนกันมาทําการลบกัน  ซ่ึงวิธีการน้ีเปนวิธีการ

ตัดภาพพื้นหลังออกจากภาพวัตถุที่อยูเบื้องหนาโดยกําหนดให f1(N,M) และ f2(N,M) เปนภาพที่มีขนาดเทากันจากน้ัน  ทํา
การลบภาพดงัแสดงในสมการที่ (2) 

    (2) 
  โดยที่  คือ ภาพผลลัพธ,    คือ ภาพตนฉบับ  และ    คือ ภาพพื้น
หลังวิธีการลบภาพสามารถนํามาใชในการหาความตางกันระหวางภาพ 2 ภาพได โดยกําหนดให  ภาพตั้งตน แสดงดังรูปภาพที่ 
3(ก) และภาพที่ขยับเหรียญไปทางขวามือแสดงดังรูปภาพที่ 3(ข) ผลที่ไดจากวิธีการลบภาพทั้งสองแสดงในรูปภาพที่ 3(ค) 
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)ก)                            (ข)                           (ค(  

รูปภาพที่ 3 ผลที่ไดจากวิธีการลบภาพ 
 

3.4.2 วิธีการเปรียบเทียบแมแบบ  
เปนการหาส่ิงที่มีความคลายคลึงหรือเหมือนกับตนแบบตามที่กําหนด โดยทําการเปรียบเทียบความคลายคลึง

กันระหวางตัวแมแบบกับวัตถุที่อยูในภาพ โดยขั้นตอนวิธีเริ่มตนจากการสรางแมแบบตามขนาดของวัตถุที่ตองการคนหาดวย
หนาตางเคล่ือนที่ )Moving Windows ( [7] จากน้ันเล่ือนแมแบบไปจนทั่วทั้งภาพ เพื่อคํานวณหาความคลายคลึงกันของ
แมแบบกับพื้นที่ที่แมแบบทาบผาน ผลที่ไดแสดงในรูปภาพที ่4 
  

 
 

รูปภาพที่ 4 ผลที่ไดจากวิธีการเปรียบเทียบแมแบบ 
 

3.4.3 วิธีการหาหลุม 
เปนวิธีการหากลุมขอมูลที่มีขนาดใกลเคียงกับขนาดที่กําหนด โดยวิธีการหาหลุม ตองดําเนินการหลังจากการ

แปลงภาพที่ไดเปนภาพขาวดํา (Binary image) ที่มีคาระดับของจุดภาพ 2 ระดับ คือ 0 และ 1 เทาน้ัน เชนกําหนดใหคนหา
หลุมที่มีขนาดนอยกวา 50 จุดภาพ ผลที่แสดงในรูปภาพที่ 5 

 

 
รูปภาพที่ 5 ผลที่ไดจากวิธีการหาหลุม 

 

3.4.4 วิธีการพิจารณารูปทรง 
เปนวิธีพิจารณารูปวงกลมโดยวิธีฮารฟทรานฟอรม (Hough Transform) โดยการหาความสัมพันธของจุดตัด

ของรัศมีกับขอบของภาพโดยวิธีการฮารฟทรานฟอรมพยายามสรางเสนวงกลมที่เหมาะสมกับจุดที่เปนขอบของวัตถุ ซี่งวิธีการ
คํานวณหาพิกัด x, y ที่อยูบนวงกลมหรือสวนโคงดังแสดงในสมการที่ (3) 

      (3) 
โดยที่    และ    

ผลของการพิสูจนวงกลมหาไดจากจุดสะสมของวงกลมที่มีจํานวนมากกวาคาที่กําหนด (Threshold) ซ่ึงคาที่
กําหนดขึ้นอยูกับขนาดของจํานวนจุดภาพที่ทําการเลือกใช 
 

แม่แบบ ภาพเปรียบเทยีบ ผลการค้นหา 
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4. วิธีการดําเนินการวิจัย 
 

ในการดําเนินงานแบงการทํางานอออกเปน 2 สวนหลัก ประกอบดวยสวนเครื่องกล 3 แกน ที่ใชเพื่อการเคล่ือนที่
ตามการระบุตําแหนงที่ไดจากการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตแสดงในรูปภาพที่ 6  

 

 
รูปภาพที่ 6 เครื่อง 3 แกน 

 
โดยออกแบบและผลิตเครื่องกล 3 แกนใหสามารถเคล่ือนที่ตามแนวแกน x แกน y และ แกน z ดวยสเตปปง

มอเตอร (Stepping Motors) ผานวงจรขับเคล่ือนที่รองรับคําส่ังภาษา G-Code และสวนโปรแกรมหาตําแหนงรูหมุดประดับ
ลอแม็กรถยนต ซ่ึงมีขั้นตอนการวิจัยและพัฒนาดวยโปรแกรม Visual C# รวมกับ Library Emgu CV โดยผานการเชื่อมตอกับ
กลองไอพี  )IP Camera   (ดวย ชุดพัฒนา AXIS Media Control SDK Version 6.30 โดยขั้นตอนวิธีการปรับปรุงดวยการลบ
ภาพและการหาตําแหนงของหมุดประดับลอแม็กรถยนต แสดงในรูปภาพที่ 7 

 
 
 
 
 
 

รูปภาพที่ 7 ขั้นตอนการหาตําแหนงรูหมุดประดับลอแม็กรถยนต 
 

จากขั้นตอนในภาพที่ 7 ภาพนําเขาที่ไดจากกลองไอพีเปนภาพสีประเภท *.jpeg ที่มีขนาด 640 x 480 จุดภาพที่
ผานการจัดสภาพแวดลอมบางสวนโดยกําหนดใหมีการรบกวนของแสงจากภายนอกใหนอยที่สุด ซ่ึงขนาดลอแม็กรถยนตที่ใช
ในการทดสอบมีขนาด 15 น้ิว แสดงในรูปภาพที ่8 

 

 
รูปภาพที่ 8 ลอแม็กรถยนต 

 
จากน้ันทําการตัดแบงเฉพาะสวนที่สนใจจากภาพที่ได ดวยการกําหนดขนาดตามลอแม็กรถยนต จากน้ันทําการ

ปรับปรุงคุณภาพของภาพใหมีความชัดเจนขึ้น แสดงในรูปภาพที่ 9(ก) เม่ือไดภาพที่ผานการปรับปรุงคุณภาพของภาพใหมี
ความคมชัดเพิ่มขึ้น จากน้ันนําภาพที่ไดทําวิธีการลบภาพเพื่อหาเฉพาะสวนของลอแม็กรถยนตผลที่ไดแสดงในรูปภาพที่ 9(ข) 
และทําการปรับปรุงคุณภาพของภาพดวยวิธีการขยายของมอรโฟโลจี ขนาด 2 จุดภาพ ผลที่ไดแสดงในรูปภาพที ่9(ค) 

เก็บตําแหนงหลุม 

ภาพที่ได การตัดบางสวนของภาพ การปรับปรุงภาพ การลบภาพ 

การหาหลุม การพิสูจนหลุม การหาจุดกึ่งกลางหลุม 
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)ก)                                      (ข)                                      (ค(  

รูปภาพที่ 9 การปรับปรุงภาพลอแม็กรถยนต 
 

จากรูปภาพที่ 9 )ค (สามารถหารูของหมุดประดับลอแม็กรถยนตไดดวยวิธีการหาหลุม โดยกําหนดขนาดของหลุมที่ 
มากกวา 20 จุดภาพแตไมเกิน 35 จุดภาพ เน่ืองจากหลีกเล่ียงส่ิงรบกวนที่อาจเกิดขึ้นในภาพ และวัตถุที่มีขนาดใหญกวารูหมุด

ประดับลอแม็กรถยนต ซ่ึงสามารถเปรียบเทียบขนาดของรูตางๆได แสดงในรูปภาพที่ 10  
 

                   
                                  รูหมุดยึดลอ                  รูหมุดประดบัลอ               รูทีเ่ติมลม       

รูปภาพที่ 10 ภาพของรูหมุดที่มีบนลอแม็กรถยนต 
 

ขั้นตอนตอมาทําการยืนยันลักษณะของหลุมที่ไดดวยวิธีการฮารฟทรานฟอรม ซ่ึงนํามาใชวิเคราะหลักษณะของ
วงกลมไดโดยนํามาใชพิจารณารูที่เติมลมหรือรูที่มีลักษณะไมเปนวงกลม จากน้ันเก็บตําแหนงของแตละวงกลม ผลที่ไดแสดงใน
รูปภาพที่ 11(ก) เม่ือไดตําแหนงของแตละวงกลมใหทําการเก็บคาตําแหนงน้ันไว จากน้ันทําการหาตําแหนงจุดก่ึงกลางของแต
ละวงกลมโดยการใชวิธีการสันปนนํ้า ที่สามารถหาจุดตําแหนงเพียงจุดเดียวไดในแตละวงกลมผลที่ไดแสดงในรปูภาพที่ 11(ข) 

 

      
(ก)                                             (ข) 

รูปภาพที่ 11 การหาวงกลมแตละวง 
 

จากน้ันเก็บคาตําแหนง x และ y ซ่ึงจุดก่ึงกลางของแตละวงกลม โดยกําหนดใหมีคาความคลาดเคล่ือนของขนาด
หลุมไดไมเกิน 15 เปอรเซ็นต จากน้ันบันทึกคาเปนคําส่ัง G-Code เพื่อรอปอนใหกับเครื่อง 3 แกนตอไป การดําเนินงานดวย
วิธีการดังกลาวใหผลความแมนยํากวาวิธีการเปรียบเทียบแมแบบและวิธีการหาหลุมเพียงอยางเดียว   

 
5. ผลการวิจัย 
 

ในการดําเนินงานทําการทดสอบในสวนการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอมแม็กรถยนต โดยดําเนินการบันทึก
ตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตที่ไดในรูปแบบขอมูลประเภท G Code โดยการทํางานเริ่มตนจากการวางลอแม็กรถ
ยนตในตําแหนงที่กําหนดจากน้ันส่ังทําการหารูหมุดประดับลอแม็กรถยนตผลที่ไดแสดงในรูปภาพที่ 12 โดยในการทดสอบการ
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ทํางานเปรียบเทียบกระบวนการดวยวิธีเปรียบเทียบแมแบบ วิธีการหาหลุมและวิธีการปรับปรุงการหาหลุม จากน้ัน
เปรียบเทียบวิธีการตางๆที่ไดในรูปแบบคาทางสถิติตอไป 

 

 
รูปภาพที่ 12 หนาตางโปรแกรมในการใชงาน  

 
จากการทดสอบการทํางานของโปรแกรมในการหาตําแหนงรูหมุดลอแม็กรถยนต โดยใชขอมูลภาพลอแม็ก 1 แบบ 

จํานวน 80 ภาพ และมีรูหมุดบนลอแม็กรถยนตทั้งส้ิน 24 รูหมุด ผลการทดสอบปรากฏวาเวลาเฉล่ียโดยการใชวิธีเปรียบเทียบ
แมแบบคิดเปน 3.41 วินาที สวนเวลาเฉล่ียโดยการใชวิธีการหาหลุมคิดเปน 2.27 วินาที และเวลาเฉล่ียโดยวิธีการปรับปรุงการ
หาหลุมคิดเปน 2.43 วินาที ดังแสดงในตารางที่ 1 

 
ตารางที่ 1 เปรียบเทียบเวลาในการทํางาน 

วิธีการ เวลาเฉล่ีย )วินาที(  
การเปรียบเทียบแมแบบ 3.41 

การหาหลุม 2.27 
การปรับปรุงการหาหลุม 2.43 
 

จากการทดสอบระบบเพื่อทําการเปรียบเทียบความถูกตองของการทํางานในการตําแหนงรูหมุดประดับลอแม็กรถ
ยนต ผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการเปรียบเทียบแมแบบมีคาความถูกตองเทากับ 86.25% สวนผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการหา
หลุมมีคาความถูกตองเทากับ 95.00% และผลคาเฉล่ียที่ไดโดยใชวิธีการปรับปรุงการหาหลุมมีคาความถูกตองเทากับ 97.40% 
แสดงในรูปที่ 13 

 

 
รูปภาพที่ 13 เปรียบเทียบคาเฉล่ียความถูกตองของการหารูหมุดประดับลอแม็กรถยนต 

 



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 
 

ในงานวิจัยน้ีไดเสนอวิธีการปรับปรุงวิธีการหาหลุมในการหาตําแหนงของรูหมุดประดับลอแม็กรถยนตโดยทําการ
เปรียบเทียบวิธีการ 3 วิธี ไดแกวิธีเปรียบเทียบแมแบบ วิธีการหาหลุมและวิธีการปรับปรุงการหาหลุม ซ่ึงวิธีการปรับปรุงการ
หาหลุมน้ันมีความซับซอนในกระบวนการมากกวาวิธีการหาหลุม โดยผลการทดสอบปรากฏวาคาความเร็วเฉล่ียในการหารูหมุด
ประดับลอแม็กรถยนตน้ัน วิธีการหาหลุมน้ันดีกวาวิธีการปรับปรุงการหาหลุมอยูที่ เวลา 0.16 วินาทีและดีกวาวิธีการ
เปรียบเทียบแมแบบอยูที่เวลา 0.87 วินาที สําหรับคาเฉล่ียดานความถูกตองวิธีการปรับปรุงการหาหลุมใหคาความถูกตอง
มากกวาวิธีการหาหลุมอยูที่ 2.5 เปอรเซ็นตและดีกวาวิธีการเปรียบเทียบแมแบบอยูที่ 11.25 เปอรเซ็นต ซ่ึงจากการทดสอบคา
ความผิดพลาดเกิดจากจํานวนจุดภาพของรูหมุดประดับลอมีคาในการเปรียบเทียบนอยเกินไป ทําใหภาพนําเขาที่ไดมีการ
กระจายตัวของแสงทีเ่พิ่มขึ้นสงผลใหเหลือจํานวนจุดภาพนอยกวาจํานวนที่กําหนด  
 
7. ขอเสนอแนะ 

 
งานวิจัยน้ีสามารถนําไปพัฒนารวมกับเครื่อง 3 แกน ในการไขหมุดประดับลอแม็กรถยนตดวยวิธีประมวลผลภาพ

ลอแม็กรถยนต รวมถึงสามารถพัฒนารูปแบบการหาตําแหนงของวัตถุที่ตองการและการหาระยะของวัตถุ ขนาดของวัตถุที่
สนใจจากในภาพไดตอไป 
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