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บทคดัย่อ 
 

ปัจจุบนัการเพิ่มประสิทธิภาพระบบการรู้จ าป้ายทะเบียนรถยนต์ได้รับความสนใจมากข้ึน 
เน่ืองจากความสมดุลของแสง ภาพถ่ายท่ีเอียงและระยะในการถ่ายภาพยงัคงเป็นสาเหตุหลกัในการท า
ให้เกิดความผิดพลาด  ดงันั้นวิทยานิพนธ์ฉบบัน้ีจึงน าเสนอการรู้จ าตวัอกัษรแผ่นป้ายทะเบียนด้วย
เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรด้วยแสงร่วมกบัเทคนิคการหาค่าท่ีใกล้เคียงโดยแสดงผลเป็นเสียงพูดโดย
มุ่งเนน้ในการลดค่าความผดิพลาดและเพิ่มประสิทธิภาพของระบบ 

ในการทดลองใชภ้าพถ่ายป้ายทะเบียนรถยนตจ์ านวน 465 ภาพ ซ่ึงมีมุมการถ่ายภาพแตกต่าง
กนั ทั้งหมด 7 มุม คือ -45°, -30°, -15°, 0°, 15°, 30°, 45° ตามล าดบั ในขั้นตอนการประมวลผลภาพ
แบ่งออกเป็น 3 ขั้นตอนดงัน้ี ขั้นตอนแรกเป็นการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้ายโดยใช้เทคนิคการแปลง
ภาพสัมพรรค เทคนิคมอร์โฟโลยี การคน้หาขอบภาพโซเบล  และการวิเคราะห์ไบนาร่ี ขั้นตอนต่อมา
ใช้เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสงร่วมกบัเทคนิคการหาค่าท่ีใกลเ้คียงเพื่อการรู้จ  าตวัอกัษรบนแผ่น
ป้าย ขั้นตอนสุดทา้ยเป็นการเปรียบเทียบตวัอกัษรแลว้แสดงผลเป็นเสียง 

ผลการทดลองพบว่าโดยเฉล่ียระบบสามารถให้ความถูกตอ้งในการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้าย
ร้อยละ 93.12 การรู้จ าตวัอกัษรร้อยละ 90.10 และสามารถแสดงความถูกตอ้งของเสียงพูดโดยเฉล่ียร้อย
ละ 90.10 ทั้งน้ีการใชเ้ทคนิคขา้งตน้สามารถเปล่ียนแปลงค่าน ้ าหนกัและปรับปรุงแกไ้ขคุณสมบติัของ
ตวัอกัษรท่ีใช้ในการรู้จ าได้ ส่งผลให้สามารถลดระยะเวลาในการค านวณและลดพื้นท่ีในการเก็บ
ขอ้มูลของแผน่ป้ายทะเบียนในหน่วยความจ า 
 
ค าส าคัญ: การรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียน เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง เปล่ียนตวัอกัษรเป็นเสียง 
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ABSTRACT 
 

 Researchers recently became more interested in license plate recognition systems. Factors 
such as different lighting conditions, various tilt angles, and varied distances were the main causes 
of system errors. This research aimed to present the license plate recognition system using Optical 
Character Recognition (OCR) program with K-Nearest Neighbor (K-NN) algorithm and speech 
generating program to reduce system errors and increase the efficiency of the system.       

The license plate image of 465 pictures were included in the experiment taken in -45°, -30°, 
-15°, 0°, 15°, 30°, and 45° angles. The system consisted of three steps. First, the affine 
transformations, morphological operations, Sobel operators, and blob analysis were employed to 
locate the license plates. Then, The Optical Character Recognition program with K-Nearest 
Neighbor algorithm were used to recognize the characters in the images. Finally, the matching 
characters were converted into speech. 

The research revealed that the system could yield an average of 93.12% accuracy for 
license plate identification, 90.10% accuracy for character recognition, and 90.10% accuracy for 
speech generating. The techniques used in this experiment changed the properties of the characters 
into editable data that could reduce computation time and memory storage of the license plate 
recognition system.     

  
Keyword: license plate recognition, optical character recognition, text to speech. 
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บทที ่1 
บทน า 

 

1.1 ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 
การประมวลผลภาพส าหรับการรู้จ า ป้ายทะเบียนยงัเป็นท่ีน่าสนใจเน่ืองจากสามารถ

ประยุกต์ใช้ในดา้นของการคมนาคมและการรักษาความปลอดภยัเช่น ระบบการรู้จ าและจ าแนกรถ
แบบ Real-Time ประยุกต์ใช้ภาพจากกล้อง CCTV [1-2] หรือการตรวจจบัป้ายทะเบียนด้วยระบบ 
Device ของโทรศพัท์มือถือ [3-4] เป็นตน้ จากการศึกษาพบว่าการรู้จ าป้ายทะเบียนสามารถแบ่ง
ออกเป็น 3 แบบตามลกัษณะของการประมวลผลคือ การประมวลผลแบบ Real-Time [5-7], การ
ประมวลผลแบบ Video [8-10] และการประมวลผลดว้ยภาพถ่าย [11-13] นอกจากน้ียงัสามารถแบ่ง
ขั้นตอนของการประมวลผลออกเป็น 2 ขั้นตอนคือ 1). การคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย (Location License 
Plate: LLP) [14-16], 2). การรู้จ าตวัอกัษรบนแผ่นป้าย (Character Recognition: CR) [17-19] จาก
ขั้นตอนดงักล่าวมกัเกิดความผดิพลาดมีสาเหตุเกิดจาก ระยะการถ่ายภาพ สญัญาณรบกวนจากภาพถ่าย
กลางคืนและลกัษณะของการประมวลผลภาพถ่ายเอียง 

ดงันั้นงานวิจยัน้ีน าเสนอการรู้ตวัอกัษรแผน่ป้ายทะเบียนดว้ยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ย
แสงร่วมกบัเทคนิคการหาค่าท่ีใกลเ้คียงโดยแสดงผลเป็นเสียงพูด มุ่งเน้นในการคน้หาต าแหน่งแผ่น
ป้ายและรู้จ าตวัอกัษรในกรณีท่ีป้ายรถยนต์ท ามุมกลอ้งถ่ายภาพเอียง การประมวลผลแบ่งออกเป็น 3 
ขั้นตอนคือ 1) การคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย (Location License Plate: LLP) จากการศึกษามีงานวิจยัท่ี
พฒันาการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย [20] ซ่ึงพฒันาโดย N.Saleem, H.Muazzam, H.M.Tahir, U.Farooq 
ประยุกตใ์ชเ้ทคนิคมอร์โฟโลยี (Morphology) และการคน้หาขอบภาพโซเบล (Sobel Edge) มีผลการ
ทดลองโดยเฉล่ียร้อยละ 86.2 จากเทคนิคดงักล่าวงานวิจยัน้ีน ามาพฒันาร่วมกบัเทคนิคการแปลงสัม
พรรค (Affine Transformation: AT) และการวิเคราะห์ไบนาร่ี (Blob Analysis) ท าให้มีประสิทธิภาพ
ของการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายโดยเฉล่ียร้อยละ 93.12, 2) การรู้จ าตวัอกัษร (Character Recognition: 
CR) พฒันาโดยใชเ้ทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character Recognition: OCR) เทคนิค
ดงักล่าวมีงานวิจยัต่างประเทศ [20] ท่ีน ามาพฒันารู้จ าตวัอกัษรบนแผ่นป้ายเช่น ในงานวิจยัของ P. 
Hidayatullah, N. Syakrani, I. Suhartini, W. Muhlis [21] เป็นการรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้ายในประเทศ
อินโดนีเซียหรือในงานวิจยัของ S. S. Omran, J. A. Jarallah [22] เป็นการรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้ายใน
ประเทศไอแลนด์ มีผลการทดลองโดยเฉล่ียร้อยละ 86.6 จากการศึกษาเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ย
แสง (OCR) ก าลงัเป็นท่ีนิยมในการประยุกต์และพฒันา งานวิจยัน้ีจึงน าเทคนิคดงักล่าวมาพฒันา
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ร่วมกบัเทคนิคการหาค่าท่ีใกล้เคียง (K-Nearest Neighbor: K-NN) [30] รู้จ  าตวัอกัษรบนแผ่นป้าย
ทะเบียนไทย ซ่ึงมีผลการทดลองโดยเฉล่ียร้อยละ 90.10, 3) การเปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็น
เสียง ในการน าระบบไปใช้งานอาจมีสัญญาณแจง้เตือนผูใ้ช้งาน ขั้นตอนน้ีเป็นการเปรียบเทียบ
ตวัอกัษรท่ีได้จากการรู้จ ากบัฐานขอ้มูลเสียงซ่ึงมีผลการทดลองโดยเฉล่ียร้อยละ 90.10 ซ่ึงผลการ
ทดลองดงักล่าวจะเท่ากบัผลจากการรู้จ าตวัอกัษรเสมอ จากเทคนิคและขั้นตอนดงักล่าวยงัมีความ
ผดิพลาด เน่ืองจากระยะในการถ่ายภาพ และมุมมองของการถ่ายภาพเอียง 
  

1.2 วตัถุประสงค์ของการศึกษา 
1.2.1 ศึกษาและพฒันาระบบการรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียนในกรณีท่ีแผน่ป้ายท ามุมกลอ้งถ่าย 
ภาพเอียง 
1.2.2 ศึกษาและพฒันาการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสงร่วมกบัเทคนิค
การหาค่าท่ีใกลเ้คียง  

 

1.3 ขอบเขตของการศึกษา 
  ระบบสามารถรู้จ าตวัอกัษรบนแผ่นป้ายทะเบียนด้วยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรด้วยแสง 
(OCR) กรณีท่ีแผน่ป้ายรถยนตท์ ามุมกลอ้งถ่ายภาพเอียง ± 45 องศา มีความแม่นย  าในการรู้จ าตวัอกัษร
ไม่นอ้ยกวา่ร้อยละ 90   
 

1.4 ข้อจ ากดัของการศึกษา  
1.4.1 ระยะห่างในการถ่ายภาพมีผลต่อการคน้หาแผน่ป้ายและการจดจ าตวัอกัษร  
1.4.2 ภาพถ่ายป้ายทะเบียนท ามุมกบักลอ้งถ่ายภาพเอียงไม่เกิน ± 45 องศา 
1.4.3 ถ่ายภาพในระราบแกน X และก าหนดมุมมอง 0 องศาในระนาบแกน Y 
1.4.4 ระยะห่างในการถ่ายภาพ 0.8-1.2 เมตร  
1.4.5 แม่แบบของตวัอกัษรมีขนาด 24x42 พิกเซล 
1.4.6 ภาพถ่ายป้ายทะเบียนรถยนตส่์วนบุคคลในประเทศไทยตามพระราชบญัญติัรถยนต ์
มาตราท่ี 5 พ.ศ. 2542 (ฉบบัท่ี 10)  
 

1.5 วธิีการด าเนินงานวจิัยและขั้นตอนการศึกษา 
1.5.1 ศึกษาทฤษฏีและทดสอบการปรับรูปแบบภาพดว้ยเทคนิคการแปลงสัมพรรค 
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1.5.2 ศึกษาทฤษฏีและทดสอบเทคนิคการคน้หาขอบภาพโซเบล  
1.5.3 ศึกษาและแปลงภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลย ี 
1.5.4 ศึกษาและแปลงภาพดว้ยเทคนิคการวเิคราะห์ไบนาร่ี  
1.5.5 ศึกษาและทดสอบการแปลงภาพดว้ยเทคนิคการเพิ่มความคมชดั 
1.5.6 ก าจดัสัญญาณรวบกวนภาพ  
1.5.7 ศึกษาและทดสอบการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสงร่วมกบั
เทคนิคการหาค่าท่ีใกลเ้คียง 
1.5.8 ทดสอบการเปรียบเทียบตวัอกัษรและแสดงผลเป็นเสียง 

 

1.6 ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 
1.6.1 สามารถแกไ้ขปัญหาระบบการรู้จ าป้ายทะเบียนกรณีท่ีป้ายรถยนตท์ ามุมกลอ้ง 
ถ่ายภาพเอียง 
1.6.2 สามารถน าไปพฒันาและประยกุตใ์ชเ้ป็นระบบป้องกนัรถภายในอาคาร 

 



บทที ่2 
เอกสารและงานวจิยัที่เกีย่วข้อง 

 
 ในบทน้ีจะกล่าวถึงทฤษฎีการทดลองและการประมวลผลภาพโดยใช้โปรแกรม MATLAB 
พฒันาการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้ายและการรู้จ าตวัอกัษรบนแผ่นป้าย ทดลองโดยมีลกัษณะของการ
ถ่ายภาพท่ีแตกต่างกนั รวมถึงงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้งดงัน้ี 
 

2.1 การประมวลภาพดิจิตอล (Digital Image Processing) 
เทคโนโลยีการประมวลผลภาพดิจิตอลเป็นการน าภาพมาวิเคราะห์ข้อมูลด้วยโปรแกรม

คอมพิวเตอร์ โดยใชต้วัด าเนินการหรือเทคนิคต่างๆ เพื่อให้ไดข้อ้มูลของภาพตามท่ีตอ้งการ ซ่ึงขอ้มูล
ของภาพมีความเขม้ของแสงและความเขม้ของของสีท่ีแตกต่างกนั ในแต่ล่ะภาพประกอบไปด้วย
ต าแหน่งเล็กๆเรียงกนัเรียกวา่จุดภาพหรือพิกเซล (Pixel) ดงัรูปท่ี 2.1 มีหน่วยเป็น ppi (Pixel Per Inch) 
ทุกๆต าแหน่งจะมีความหนาแน่นหรือค่าของต าแหน่งนั้นๆแตกต่างกนั ข้ึนอยู่กบัความละเอียดของ
ภาพนั้นๆ ภาพท่ีมีความหนาแน่นมากจะมีความคมชดัมาก ภาพท่ีมีความหนาแน่นนอ้ยความละเอียด
จะลดลงตามล าดบั 

 

 
 

รูปที ่2.1 ต  าแหน่งของพิกเซล [23] 
 

เม่ือ N จ านวนพิกเซลท่ีมากท่ีสุดในแกน Y 
 M จ านวนพิกเซลท่ีมากท่ีสุดในแกน X 
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2.2 ระดับของสี 
ภาพมีความเขม้ของระดบัสีท่ีใช้ในการวิเคราะห์แตกต่างกนั แบ่งออกเป็น 4 ลกัษณะคือ 

ภาพระดบัสีจริง (RGB Image) ภาพระดบัสีเทา (Gray scale Image) ภาพระดบัขาวด า (Binary Image) 
และภาพระดับดัชนี (Index Image) มีข้อมูลและองค์ประกอบของเมทริกซ์แตกต่างกัน ซ่ึงใน
วทิยานิพนธ์ฉบบัน้ีจะขอกล่าวถึง 3 ลกัษณะดงัต่อไปน้ี 
 2.2.1 ภาพสีจริง (RGB Image)  

ระดบัภาพสีจริง (True Color Image) หรือ RGB เป็นภาพท่ีมีระดบัความเขม้หรือระดบั
พิกเซลของภาพ 3 มิติ หมายถึงมิติของระดบัสีมี 3 มิติ ซอ้นกนัอยู ่ซ่ึงมีมิติสีแดง (RED) มิติสีเขียว 
(GREEN) และมิติสีน ้ าเงิน (BLUE) ดงัรูปท่ี 2.2 ในแต่ล่ะมิติจะมีค่าของระดบัพิกเซลท่ีแตกต่างกนั
หรืออีกความหมายคือ ระดบัความเขม้ของสีท่ีแตกต่างกนัรวมเขา้ดว้ยกนั ท าให้เกิดเป็นระดบัของสี
อ่ืนๆท่ีใกลเ้คียงกนั ตามลกัษณะของการผสมระดบัสี  

 

 
 

รูปที ่2.2 องคป์ระกอบของภาพสี [23] 
 

จากรูปท่ี 2.2 เป็นองคป์ระกอบของภาพระดบัสี แสดงเป็นอาร์เรย ์M x N x 3 ของพิกเซล
ระดบัสีแดง สีเขียวและสีน ้ าเงิน (Red Green Blue) ซ่ึงยงัมีระดบัสเปซสีอ่ืนๆ ท่ีพฒันามาจากมิติสีจริง 
(RGB) เช่น NTSC, YCbCr หรือ HSV เป็นตน้  
 2.2.2 ภาพระดบัสีเทา (Gray Scale Image) 
 ภาพระดบัสีเทาเป็นภาพท่ีมีความเขม้ของระดบัสีแตกต่างจากระดบัสีจริง (RGB) เป็น
ภาพ 2 มิติ มีระดบัความเขม้ของภาพอยูร่ะหวา่ง 0-255 ระดบั หรือ 256 ระดบั มีความละเอียด 8 บิต 
แสดงระดบัความเขม้บิต 0 ถึงบิต 1 โดยเป็นการไล่ระดบัของสีตั้งแต่ 0 ถึง 1 ดงัรูปท่ี 2.3 (ข) ซ่ึงแปลง
มาจากภาพระดบัสีดงัรูปท่ี 2.3 (ก)  
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             (ก) ภาพระดบัสี                      (ข) ภาพระดบัสีเทา 

 
รูปที ่2.3 ภาพระดบัสีเทา  

  
 2.2.3 ภาพระดบัไบนารี (Binary Image) 

ภาพระดบัไบนารีมีความเขม้ของระดบัสี 2 บิต คือบิตขาวและบิตด า เขียนดว้ยเลข 1 และ
เลข 0 ในการประมวลผลภาพมกัจะใชใ้นการจ าลองและวเิคราะห์การประมวลผล เน่ืองจากโครงสร้าง
ของบิตมีจ านวนน้อย สามารถประมวลผลได้เร็ว  มีหลักการค านวณทางคณิตศาสตร์ท่ีง่าย มี
ประสิทธิภาพความแม่นย  าในการประมวลผลสูง ส่วนใหญ่น าไปใชก้บังานท่ีตอ้งการความเร็วเช่น 
ระบบการตรวจจบัวตัถุท่ีก าลงัเคล่ือนท่ีเป็นตน้ มีผลการแปลงเป็นภาพระดบัไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.4 (ข) ซ่ึง
แปลงมาจากภาพระดบัสีดงัรูปท่ี 2.4 (ก)  

 

 
             (ก) ภาพระดบัสี                                        (ข) ภาพระดบัไบนาร่ี  
 

รูปที ่2.4 ภาพระดบัไบนาร่ี 
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ภาพไบนารีมาจากการวิเคราะห์ระดับของสีหรือภาพระดับสีเทา เป็นการเปรียบเทียบ
ระหวา่งพิกเซลของภาพกบัค่าคงท่ีเรียกวา่ค่าเทรชโฮล (Threshold Value) เป็นการสร้างระดบัค่าคงท่ี
เปรียบเทียบกบัขอ้มูลของภาพระดบัสีเทา อาศยัความเขม้ของภาพในแต่ล่ะพิกเซลของแต่ล่ะต าแหน่ง 
ซ่ึงในการเปรียบเทียบพิกเซล ณ จุดใดๆมีค่ามากกวา่หรือเท่ากบัค่าเทรชโฮลจะเป็นบิต 0 หรือ (สีด า) 
ถา้จุดพิกเซล ณ จุด ใดๆมีค่าน้อยกว่าค่าเทรดโฮลจะเป็นบิต 1 หรือ (สีขาว) ดงัรูปท่ี 2.5 (ข) ซ่ึงเป็น
ส่วนย่อยของภาพไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.5 (ก) จากท่ีกล่าวมาขา้งตน้เป็นตวัอย่างในการแปลงเป็นภาพ
ระดบัไบนาร่ี ซ่ึงการใชง้านยงัข้ึนอยูก่บัการก าหนดค่าเทรชโฮลท่ีเหมาะสมกบัระดบัภาพ ในการแปลง
ภาพเทรชโฮลมีหลายวิธีเช่น การหาค่าเทรชโฮลโดยการก าหนดค่าล่วงหนา้ (Pre-Assigned Threshold 
Value) เป็นการก าหนดค่าเทรชโฮลโดยข้ึนอยูก่บัผูพ้ฒันา หรือการหาค่าเทรชโฮลจากค่ากลาง (Mid-
Range Threshold Value) คือการหาค่าเทรชโฮลโดยอตัโนมติัจะไดภ้าพไบนาร่ีท่ีไม่ค่อยดีนกั 

 

 
           (ก) ภาพระดบัไบนาร่ี                                (ข) พิกเซลของภาพระดบัไบนาร่ี  

 
รูปที ่2.5 พิกเซลและต าแหน่งพิกเซลไบนาร่ี 
 

2.3 การแปลงสัมพรรค (Affine Transformation) 
การแปลงภาพสัมพรรค [24] เป็นการแปลงภาพทางดิจิตอล สามารถพฒันาไดท้ั้งภาพ 2 

มิติ และ 3 มิติ ประยุกตใ์ชก้ารเพิ่มเวกเตอร์ในการแปลงภาพ หรือพิกดัฮอร์โมจีเนียส (Homogenous 
Coordinate) เป็นการแทนพิกดัเพิ่ม 1 มิติ การแปลงสัมพรรคประกอบไปด้วยการแปลงภาพหลาย
เทคนิครวมกนัคือ การเล่ือนภาพ (Translation) การหมุนภาพ (Rotation) การย่อหรือขยายภาพ
(Scaling) และการเฉือนภาพ (Shear) ซ่ึงไดจ้ากการคูณกนัของเมทริกซ์ภาพ (Inverse Matrix) กบั
สัมประสิทธ์ิการแปลงภาพ (Coefficient)โดยใชห้ลกัการทางเรขาคณิตในการแปลงกล่าวอีกคือในการ
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แปลงภาพข้ึนอยู่กบัความสอดคลอ้งกนั เป็นผลกบัลกัษณะของภาพท่ีน ามาประมวลผล และภาพท่ี
ตอ้งการ 
 2.3.1 การเล่ือนภาพ (Image Translation) 

 เป็นการเคล่ือนยา้ยภาพโดยการเพิ่มพิกดั f(x, y) จากจุดเร่ิมตน้ของการยา้ย โดยการ
เคล่ือนท่ีตามต าแหน่งท่ีเพิ่มพิกดั ซ่ึงจะไดต้  าแหน่งของภาพข้ึนใหม่หรือ g(x, y) โดยมีความส าพนัธ์
ของต าแหน่งท่ีเคล่ือนยา้ยในระนาบ ดงัสมการ        และ        จากสมการเบ้ืองตน้
เป็นการเล่ือนต าแหน่งของวตัถุหรือการเพิ่มต าแหน่งจากจุดเร่ิมตน้ไปยงัจุดท่ีตอ้งการ ในการทดลอง
การแปลงภาพโดยการเพิ่มพิกดัฮอร์โมจีเนียส (Homogenous) สามารถเขียนสมการการเล่ือนภาพให้
อยูใ่นรูปเมทริกซ์ 3×3 ดงัสมการท่ี 2.1 ผลของการเล่ือนดงัรูปท่ี 2.6 (ข)  
 

   
1 0

0 1

0 0 1 1

x

y

u t x

v t y

w

     
     


     
          

             (2.1) 

 

เม่ือ    คือสัมประสิทธ์ิการเล่ือน 
    คือสัมประสิทธ์ิการเล่ือน 
   คือจุดเร่ิมตน้ของแกน x 
   คือจุดเร่ิมตน้ของแกน y 
   คือพิกดัฮอร์โมจีเนียส 
 

 
                (ก) ภาพตน้ฉบบั                                   (ข) ภาพระดบัสีท่ีผา่นการเล่ือน 

 
รูปที ่2.6 การเล่ือนภาพ 
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2.3.2 การสเกลภาพ (Image Scaling)  
การสเกลคือการยอ่หรือการขยายท าไดโ้ดยการเปล่ียนพิกดัในแนวราบ (Cartesian) ของ

ภาพตน้ฉบบั หรือการเพิ่มต าแหน่งเร่ิมตน้ของภาพดว้ยการคูณปริมาณสเกลา ดงัสมการ       

และ       รวมกบัการเพิ่มพิกดัฮอร์โมจีเนียส (Homogenous) สามารถเขียนสมการการยอ่และ
ขยายใหอ้ยูใ่นรูปเมทริกซ์ 3×3 ไดด้งัสมการท่ี 2.2 ในการแทนค่าเม่ือ       มีค่านอ้ยกวา่หน่ึงจะท าให้
ภาพกลบัดา้น จากซ้ายไปขวา จากขวาไปซ้าย และถา้อยูร่ะหวา่ง (0 - 1) จะท าให้ภาพมีขนาดเล็กและ
ถา้       ใดๆ มีค่ามากกวา่หน่ึงจะท าใหภ้าพมีขนาดใหญ่ข้ึน 
 

   
0 0

0 0

0 0 1 1

x

y

u s x

v s y

w

     
     


     
          

            (2.2) 

 
เม่ือ    คือสัมประสิทธ์ิการสเกลแกน x 
    คือสัมประสิทธ์ิการสเกลแกน y 
   คือระยะเร่ิมตน้ของแกน x 
   คือระยะเร่ิมตน้ของแกน y 
   คือพิกดัฮอร์โมจีเนียส 
 

2.3.3 การหมุนภาพ (Image Rotation) 
การหมุนภาพคือ การหมุนจากจุดหมุนรอบแกน หรือจุด (x, y) จากจุดเร่ิมตน้ไปยงัจุดท่ี

ตอ้งการ (u, v) โดย   เป็นการหมุนทวนเข็มนาฬิกา เม่ือเทียบกบัในแกนนอน (Horizontal Axis) ซ่ึงมี
สมการการหมุนภาพเบ้ืองต้น               และ                เ ม่ือเพิ่ม
พิกดัฮอร์โมจีเนียส (Homogenous) สามารถเขียนให้อยูใ่นรูปเมทริกซ์ 3×3 ไดด้งัสมการท่ี 2.3 ผลของ
การหมุนภาพดงัรูปท่ี 2.7 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพตน้ฉบบัดงัรูปท่ี 2.7 (ก)  
 

   

0

0

0 0 1 1

u Cos Sin x

v Sin Cos y

w

 

 

     
     


     
          

            (2.3) 

  
เม่ือ      คือสัมประสิทธ์ิการหมุน 
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      คือสัมประสิทธ์ิการหมุน 
   คือระยะเร่ิมตน้ของแกน x 
   คือระยะเร่ิมตน้ของแกน y 
   คือพิกดัฮอร์โมจีเนียส 
 

 
               (ก) ภาพตน้ฉบบั                                    (ข) ภาพระดบัสีท่ีผา่นการหมุน 

 
รูปที ่2.7 การหมุนภาพ 
 

 2.3.4 การเฉือนภาพ (Image Shearing) 
การเฉือนคือ การแปลงภาพให้อยู่ในรูปส่ีเหล่ียมผืนผา้ หรือส่ีเหล่ียมขนมเปียกปูน โดย

ข้ึนอยู่กบัลกัษณะของภาพตน้ฉบบัและจุดเดิมของภาพ โดยการแปลงระนาบของภาพมี 3 แบบ ตาม
ลกัษณะและทิศทางคือ การเฉือนไปขา้งหนา้ในแกน x, การเฉือนไปขา้งหนา้ในแกน y, การเฉือน
ขา้งหนา้ในแกน x และ y สามารถเขียนสมการการเฉือนภาพให้อยูใ่นรูปเมทริกซ์ 3×3 ไดด้งัสมการท่ี 
2.4 ผลของการเฉือนภาพดงัรูปท่ี 2.8 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพตน้ฉบบัดงัรูปท่ี 2.8 (ก) 
 

1 0

1 0

0 0 1 1

u Shy x

v Shy y

w

     
     


     
          

            (2.4) 

 
เม่ือ     คือสัมประสิทธ์ิการเฉือน 
     คือสัมประสิทธ์ิการเฉือน 
     คือระยะเร่ิมตน้ของแกน x และแกน y 
   คือพิกดัฮอร์โมจีเนียส 
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           (ก) ภาพตน้ฉบบั           (ข) ภาพระดบัสีท่ีผา่นการเฉือน 

 
รูปที ่2.8 การเฉือนภาพ 

 
การเขียนสมการให้อยูใ่นรูปของพิกดัฮอร์โมจีเนียสเม่ือรวมเทคนิคทั้งหมดในการแปลง

ภาพสัมพรรค สามารเขียนสมการการแปลงภาพไดด้งัสมการท่ี 2.5  เม่ือ T คือการแปลงสัมพรรค, S 
คือเทคนิคการหมุน, Sh คือเทคนิคการเฉือน, Tr คือเทคนิคการเล่ือน ซ่ึงในการแปลง T สามารถลดรูป
สมการโดยเขียนให้อยูใ่นรูปของเมทริกซ์ 3×3 ไดด้งัสมการท่ี 2.6 และรวมสมการการแปลงส าพรรค
ไดด้งัสมการท่ี 2.7  
 

        * * *T S Sh R Tr              (2.5) 
 

1 0 0 1 0

0 1 0 0 1

0 0 1 0 0 1 0 0 1

c c

c c

x Cos Sin x

R y Shy Cos y

 



      
     

 
     
          

           (2.6) 

 

   

0 1 2

0 1 2

0 0 1 1

u a a a x

v b b b y

w

     
     


     
          

              (2.7) 

 
เม่ือ          คือสัมปรสิทธ์ิการแปลง 
          คือสัมประสิทธ์ิการแปลง 
   คือพิกดัฮอร์โมจีเนียส 
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2.4 การหาขอบภาพโซเบล (Sobel Edge)  
การคน้หาขอบภาพโซเบลเป็นเทคนิคการหาค่าอนุพนัอนัดบัท่ีหน่ึง หาค่าได้จากการ

ค านวณอนุพนัธ์แยก ในแนวตั้งและแนวนอนออกจากกนั ดงัสมการท่ี 2.8 โดยการสร้างหนา้ต่างเทรม
เพรดหรือหน้าต่างการกรองขนาด 3×3 ดังสมการท่ี 2.9 กล่าวอีกคือ เป็นการหาค่าเกรเดียนต์ใน
แนวแกนตั้ง และแนวแกนนอน (     ) ของขอ้มูลภาพ  
  

                                                            

22),( yx GGyxg                                (2.8)  
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เม่ือ diffx  คือหนา้ต่างเทรมเพรดในระนาบแกน X 
 diffy  คือหนา้ต่างเทรมเพรดในระนาบแกน Y 
 ),( yxg  คือค่าแกร์เดียน 
 

จากสมการท่ี 2.8 และสมการท่ี 2.9 มีผลของการคน้หาขอบภาพดงัรูปท่ี 2.9 (ข) ซ่ึงแปลง
มาจากภาพระดบัสีดงัรูปท่ี 2.9 (ก)  
 

 
      (ก) ภาพตน้ฉบบั                                (ข) ภาพระดบัสีท่ีผา่นการคน้หาขอบภาพ 

 
รูปที ่2.9 การคน้หาขอบภาพโซเบล 

(2.9) 



23 
 

2.5 การยืดคอนทราส์ (Contrast Stretching) 
 การยืดคอนทราส์เป็นเทคนิคการปรับปรุงภาพ เป็นการยืดค่าความแตกต่างของ
ขอ้มูลภาพ สามารถยดืไดท้ั้งภาพระดบัสีเทาและภาพระดบัสี ท าใหภ้าพมีความคมชดัข้ึนและสวา่งมาก
ข้ึน มีรายละเอียดของขอ้มูลภาพชดัเจนมากข้ึน เพื่อท าให้ภาพเหมาะสมกบัการน าไปประมวลผล ภาพ
ท่ีมีค่าคอนทราส์นอ้ยเกิดจากภาพท่ีถ่ายอยูใ่นท่ีมืด แสงของภาพไม่สม ่าเสมอเป็นผลมาจากระดบัของ
ไดนามิกภาพมีค่านอ้ย (Small Dynamic Rage) และภาพท่ีมีค่าคอนทราสซ์มากเกินไป เป็นผลมาจาก
ภาพท่ีถ่ายในลกัษณะยอ้นแสง ท าให้แสงกระจายไม่สม ่าเสมอ โดยทัว่ไปการยืดคอนทราส์มีอยู ่2 วิธี 
คือการปรับปรุงภาพท่ีเป็นเชิงเส้นและการปรับปรุงภาพท่ีไม่เป็นเชิงเส้น 
 2.5.1 การปรับปรุงภาพท่ีเป็นเชิงเส้น (Linear Contrast Stretch) 

การปรับปรุงภาพแบบเชิงเส้น เป็นวิธีท่ีนิยมใชก้นัมากในการแปลงภาพ เป็นการยืดค่า
ความสวา่งใหมี้ระดบัของค่าสีเพิ่มข้ึนตามลกัษณะของการหาค่าพิสัยภาพตน้ฉบบัให้มีค่าเพิ่มข้ึน โดย
การขยาย Range ของภาพ (256 บิต) ดงัรูปท่ี 2.10 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพตน้ฉบบัดงัรูปท่ี 2.10 (ก) 
 

 
     (ก) ภาพตน้ฉบบั                                  (ข) ภาพระดบัสีท่ีผา่นการเพิ่มความคมชดั 

 
รูปที ่2.10 การปรับปรุงภาพ  
 

2.5.2 การปรับปรุงภาพท่ีไม่เป็นเชิงเส้น (Non-Linear Contrast Stretch) 
เป็นวิธีการยืดระดบัของของขอ้มูลภาพ โดยใช้ความสัมพนัธ์ของระดบัความไม่เป็นเชิง

เส้น โดยอาศยัการกระจายของระดบัขอ้มูลภาพท่ีผิดปกติ ท าให้ระดบัพิกเซลของภาพสมดุลมากข้ึน
และปรับระดบัของพิกเซลทุกๆต าแหน่งใหมี้ค่าใกลเ้คียงกนัมากท่ีสุด  
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2.6 เทคนิคมอร์โฟโลย ี(Morphology)  
 เทคนิคมอร์โฟโลยี [32] เป็นการกระท าทางคณิตศาสตร์น ามาประยุกต์ใช้กบัการ
ประมวลผลภาพ ซ่ึงเป็นการสร้างตวัด าเนินการในการวิเคราะห์ และเปรียบเทียบโครงสร้างของภาพ
เรียกว่า  แม่แบบ หรือ (Structure Element: Se) ส่วนใหญ่น ามาประยุกต์ใช้กบัภาพระดบัไบนาร่ี
เน่ืองจากโครงสร้างของไบนาร่ีมีจ านวนน้อย มีความเด่นชัด ไม่มีความซับซ้อน ทั้ งย ังท าให้
กระบวนการวเิคราะห์ภาพรวดเร็วข้ึน โดยแบ่งยอ่ยออกเป็นการกระท าหลายแบบเช่น การกระท าแบบ
ขยาย (Dilation) การกระท าแบบกดักร่อน (Erosion) การกระท าแบบเปิด (Opening) หรือการกระท า
แบบปิด (Closing) เป็นตน้ ซ่ึงในแต่ล่ะการกระท าหรือการวิเคราะห์โครงสร้างข้ึนอยูก่บัภาพไบนาร่ีท่ี
ตอ้งการและขนาดของตวัด าเนินการ 
 2.6.1 การกระท าแบบขยาย (Dilation) เป็นเทคนิคมอร์โฟโลยีขั้นพื้นฐาน เป็นการเติมเต็ม
หรือขยายโครงสร้างของไบนาร่ี โดยการสร้างแม่แบบ (Se) เปรียบเทียบพิกเซลไบนาร่ี จากต าแหน่งท่ี
หน่ึงของภาพ เล่ือนไปจนถึงพิกเซลล าดบัสุดทา้ยของภาพ ดงัสมการท่ี 2.10 มีผลของการกระท าดงัรูป
ท่ี 2.11 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพระดบัไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.11 (ก)  
 

     {    ̂      }          (2.10) 
 
เม่ือ   คือโครงสร้างของไบนาร่ี 
   คือ Structure Element 
   คือจุดตดัของแม่แบบและโครงสร้างไบนาร่ี 

 

 
     (ก) ภาพระดบัไบนาร่ี          (ข) ภาพท่ีผา่นการกระท าแบบขยาย 
 

รูปที ่2.11 การกระท าแบบขยาย 
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 2.6.2 การกระท าแบบกดักร่อน (Erosion) เป็นเทคนิคมอร์โฟโลยีขั้นพื้นฐาน เป็นเทคนิค
การกัดกร่อนหรือการลดขนาดโครงสร้างของไบนาร่ี ซ่ึงใช้การเปรียบเทียบแม่แบบหรือ (Se) 
เปรียบเทียบกบัพิกเซลไบนาร่ี จากพิกเซลต าแหน่งท่ีหน่ึงในระนาบแกน X ถึงพิกเซลต าแหน่งสุดทา้ย
ตามล าดบั ซ่ึงมีขั้นตอนเหมือนกบัเทคนิคการกระท าแบบขยาย (Dilation) แตกต่างกนัท่ีการกระท า
แบบขยาย เม่ือต าแหน่งพิกเซลใดๆเปรียบเทียบกบัแม่แบบ พิกเซลเหมือนกนัจะเปล่ียนพิกเซลจาก 0 
เป็น 1 ท าใหข้นาดของโครงสร้างไบนาร่ีขยาย แต่เทคนิคการกระท าแบบกดักร่อนจะเปล่ียนจาก 1 เป็น 
0 ซ่ึงท าให้ขนาดของโครงสร้างไบนาร่ีเล็กลง ดงัสมการท่ี 2.11 มีผลของการกระท าดงัรูปท่ี 2.12 (ข) 
ซ่ึงแปลงมาจากภาพระดบัไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.12 (ก)  
 
       {    ̂    }                              (2.11) 
 
เม่ือ   คือโครงสร้างของไบนาร่ี 
   คือStructure Element 
   คือจุดตดัของแม่แบบและโครงสร้างไบนาร่ี 
 

 
         (ก) ภาพระดบัไบนาร่ี     (ข) ภาพท่ีผา่นการกระท าแบบกดักร่อน 

 
รูปที ่2.12 การกระท าแบบกดักร่อน 
 

2.6.3 การกระท าแบบเปิด (Opening) เป็นการเปิดโครงสร้างไบนาร่ีโดยประกอบดว้ยการ
กระท ามอร์โฟโลยี 2 แบบรวมกนัคือ การกระท าแบบกดักร่อนและการกระท าแบบขยายดงัสมการท่ี 
2.12 มีผลของการกระท าดงัรูปท่ี 2.13 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพระดบัไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.13 (ก) 
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)),((),( ssferodsdilatesfopen            (2.12) 
 

เม่ือ        คือการกระท าแบบขยาย 
       คือการกระท าแบบกดักร่อน 
   คือพิกเซลแกน x 
   คือพิกเซลแกน y 
           คือการกระท าแบบเปิด 
 

 
     (ก) ภาพระดบัไบนาร่ี          (ข) ภาพท่ีผา่นการกระท าแบบเปิด 

 
รูปที ่2.13 การกระท าแบบเปิด 
 
 2.6.4 การกระท าแบบปิด (Closing) เป็นการปิดโครงสร้างไบนาร่ีท่ีท าการขยาย โดย
ประกอบดว้ยการกระท ามอร์โฟโลยี 2 แบบรวมกนัคือ การกระท าแบบขยายและการกระท าแบบกดั
กร่อน มีวิธีการเหมือนเทคนิคการกระท าแบบเปิด แต่ล าดบัของการการท าเปล่ียนแปลงไป แสดงผล
ของการกระท าดงัรูปท่ี 2.14 (ข) ซ่ึงแปลงมาจากภาพระดบัไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.14 (ก) 
  

       )),((),( ssfdilateerodssfclos            (2.13) 
 

เม่ือ        คือการกระท าแบบขยาย 
       คือการกระท าแบบกดักร่อน 
   คือต าแหน่งพิกเซลแกน x 
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   คือต าแหน่งพิกเซลแกน y 
           คือการกระท าแบบปิด 
 

 
          (ก) ภาพระดบัไบนาร่ี           (ข) ภาพท่ีผา่นการกระท าแบบปิด 

 
รูปที ่2.14 การกระท าแบบปิด 
 

2.7 การวเิคราะห์บริเวณไบนาร่ี (Binary Large Object) 
การวิเคราะห์บริเวณไบนาร่ีเป็นการวิเคราะห์การเช่ือมกนัของพิกเซลไบนาร่ีท่ีใกลเ้คียง

กนั รวมกนัเป็นกลุ่มพื้นท่ีหรือบริเวณไบนาร่ี ซ่ึงมีขนาดแตกต่างกนั ข้ึนอยูก่บัจ  านวนของพิกเซล โดย
สามารถแยกแยะโครงสร้าง น ้าหนกั พื้นท่ี ความสูง จุดศูนยก์ลางดงัรูปท่ี 2.15 (ก) โดยแสดงขอ้มูลของ
บริเวณไบนาร่ีดงัรูปท่ี 2.15 (ข) เทคนิคการวิเคราะห์ไบนาร่ีมกัจะใช้ในการประมวลผลภาพท่ีตอ้งใช้
ความเร็วในการประมวลผลเช่น ระบบควบคุมอุตสาหกรรมในโรงงาน ระบบตรวจจบัรถ เป็นตน้    

 

 
                   (ก) วตัถุหรือบริเวณไบนาร่ี            (ข) ขอ้มูลของบริเวณไบนาร่ี 
 
รูปที ่2.15 การวเิคราะห์บริเวณไบนาร่ี [25] 
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2.8 เทคนิคการรู้จ าตัวอกัษรด้วยแสง (Optical Character Recognition: OCR)  
เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character Recognition: OCR) [26] เป็นการ

แปลงภาพทางอิเล็กทรอนิกส์กล่าวคือ เป็นการรู้จ าตวัอกัษรภายในภาพ หรือขอ้ความภายในภาพ ท า
การประมวลผลดว้ยการสแกนดว้ยเคร่ืองสะแกน หรืออลักอริทึมในการรู้จ า การประยุกต์ใช้เทคนิค
การรู้จ าตวัอกัษรมีผลการรู้จ าตวัอกัษรเป็นตวัอกัษรหรือขอ้ความท่ีสามารถแกไ้ขได ้(Text) ซ่ึงการรู้จ า
ตวัอกัษรสามารถจ าแนกไดเ้ป็นกลุ่มๆ ตามลกัษณะของตวัอกัษรท่ีน ามาประมวลผล หรือแหล่งท่ีมา
ของตวัอกัษร ซ่ึงการรู้จ าตวัอกัษรสามารถแบ่งเป็น 2 ประเภท คือการรู้จ าแบบออนไลน์และการรู้จ า
ตวัอกัษรแบบออฟไลน์ 

2.8.1 การรู้จ าตวัอกัษรแบบออนไลน์ (On-line Character Recognition) 
เป็นการประมวลตวัอกัษรดว้ยปากกาอิเล็กทรอนิกส์ท่ีนิยมใชภ้ายในมือถือ หรือเวบ็ไซน์

ต่างๆ การประมวลผลจะใชก้ารลากจากจุดหน่ึงไปยงัจุดเหน่ึง ตามลกัษณะของการเขียนตวัอกัษร ซ่ึง
เป็นการประมวลผลท่ีซบัซอ้นมากกวา่การรู้จ าแบบออฟไลน์ เน่ืองจากเป็นการวิเคราะห์ขอ้มูลแบบทิศ
ทางการเขียน การลากเส้น และความเร็วของการลากเส้น ท าให้การประมวลผลในส่วนน้ีมีความยาก
ท่ีสุดดงัรูปท่ี 2.16  
 

 
 

รูปที ่2.16 ลกัษณะการลากเส้นของการรู้จ าตวัอกัษรแบบออนไลน์ [27] 
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2.8.2 การเรียนรู้ตวัอกัษรแบบออฟไลน์ (Off – line Character Recognition)  
การรู้จ าตวัอกัษรแบบออฟไลน์ เป็นการประมวลผลตวัอกัษรดว้ยเคร่ืองสแกน แบบพิมพ ์

หรือเทคนิคการจดจ า ซ่ึงเป็นการประมวลผลตวัอกัษรได้ทั้งแบบเด่ียว แบบติดกนัเป็นกลุ่มค าของ
ตวัอกัษรโดยสามารถจ าแนกการประมวลผลตามลกัษณะของตวัอกัษรดงัน้ี 

ตวัอกัษรแบบโดด (Single Character) เป็นการประมวลผลตวัอกัษรท่ีมีอินพุตเป็นภาพ
ของตวัอกัษรท่ีเป็นตวัเด่ียวๆ มีระยะห่างจากกนั ไม่เช่ือมติดกบัตวัอกัษรตวัอ่ืนๆ ซ่ึงมกัประยุกตใ์ชก้บั
การรู้จ าตวัอกัษรภาษาองักฤษหรือตวัเลข สามารถแบ่งออกเป็น 2 กลุ่มคือ 

1. การรู้จ าตวัพิพมแ์บบฟอนตเ์ฉพาะ (Printed Fixed-Font Character Recognition) 
เป็นการรู้จ าพื้นฐานท่ีนิยมใช้โดยง่ายท่ีสุด แต่มกัจะมีขอ้เสียท่ีเกิดจากการรู้จ าตวัอกัษรท่ีมีสัญญาณ
รบกวนสูงคุณภาพของตวัอกัษรต ่าดงัรูปท่ี 2.17  
  
 
 
 
 
 
 
รูปที ่2.17 ตวัอกัษรแบบฟอนตเ์ฉพาะ 
 

2. การรู้จ าลายมือเขียนแบบตวัโดด (Isolated Handprint Character Recognition) 
การประมวลผลในส่วนน้ีเป็นการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยลายมือเขียน มีระยะห่างจากกนั ไม่ติดหรือทบัซ้อน
กับตัวอักษรตัวอ่ืนๆ โดยเขียนทีละตัวแยกจากกันชัดเจนเช่น เบอร์มือถือ ซ่ึงเป็นตัวเลขจาก
ลายมือเขียน เป็นตน้ การประมวลผลท่ีมีความยากข้ึนอีกระดบัจากตวัอกัษรแบบโดด เน่ืองจากลายมือ
ของผูเ้ขียนตวัอกัษรไม่เหมือนกัน มีความหลากหลายท่ีแตกต่างกนัท าให้มีความผิดพลาดในการ
ประมวลผลเน่ืองจากโครงสร้างของตวัอกัษรในการประมวลผลไม่เป็นท่ีแน่นอนดงัรูปท่ี 2.18  

A B C D E F G H I J K 
L M N O P Q R S…. Z 
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รูปที ่2.18 ตวัอกัษรท่ีห่างจากนั 
 

ตวัอกัษรลายมือแบบเขียนต่อเน่ือง (Script recognition) การประมวลผลในส่วนน้ีเป็นการ
รู้จ าท่ียากท่ีสุดเน่ืองจากลักษณะการเขียนด้วยลายมือท่ีไม่มีขอบเขตในการเขียน ทั้งยงัเป็นการ
ประมวลผลโดยตวัอกัษรเขียนไดอ้ย่างต่อเน่ือง เป็นตวัอกัษรท่ีมีเส้นลากเช่ือมติดกนั ตวัติดกนั และมี
โครงสร้างของตวัอกัษรท่ีแตกต่างกนั ไม่ก าหนดฟอนตข์องตวัอกัษร มีความแตกต่างของลายมือดงัรูป
ท่ี 2.19  

 
 

รูปที ่2.19 ลายมือท่ีเขียนต่อเน่ือง [28] 
 

2.8.3 ขั้นตอนการประมวลผลของเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character 
Recognition: OCR)  

การประมวลผลหรือขั้นตอนในการจดจ าตวัอกัษรมีการประมวลผลหลกัอยู่ 3 ขั้นตอน
ดงัต่อไปน้ี 
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        2.8.3.1 ขบวนการประมวลผลขั้นตน้ (Pre-Processing) 
        การประมวลผลขั้นตน้เป็นการประมวลผลขั้นแรกของเทคนิคโอซีอาร์ (OCR) เป็น

การเขา้ถึงตวัอกัษรและการปรับปรุงภาพ โดยท าการตรวจสอบภาพท่ีก่อนน าไปรู้จ า สามารถแยกยอ่ย
ขั้นตอนการแปลงภาพไดห้ลายขั้นตอน ข้ึนอยูก่บัการประมวลผลภาพซ่ึงเรียกกระบวนการประมวลผล
ขั้นตน้วา่ Pre-Processing เช่น 

        การลดสัญญาณรบกวน (Noise Filtering) เป็นการกรองขอ้มูลภาพท่ีมีส่ิงแทรกซ้อน
ท่ีไม่ตอ้งการ โดยมีจุดประสงค์เพื่อลดความผิดพลาด ส่ิงรบกวน ภายในภาพเช่น รอยขูดขีด หรือการ
เติมเตม็ความคมชดัของภาพเพื่อใหส้ามารถเพิ่มประสิทธิผลของการรู้จ ามากยิง่ข้ึน 

        การตดัแบ่งตวัอกัษรภาพหรือพื้นท่ีใชง้าน (Segmentation) เป็นการตดัตวัอกัษร หรือ
ภาพตวัอกัษรออกจากกนั เพื่อน าภาพเขา้สู้กระบวนการรู้จ า โดยส่วนใหญ่ตดัเฉพาะภาพไบนาร่ี หรือ
พื้นทีสีขาวท่ีตอ้งการโดยเป็นการแบ่งเบ้ืองหนา้ และเบ้ืองหลงัของภาพไบนาร่ี ด าและขาว แต่มกัจะมี
ขอ้ผิดพลาดในการประยุกต์ใช้งาน เน่ืองในการรู้จ าตวัอกัษรแบบจดจ าลายมือแบบต่อเน่ือง มกัจะมี
โครงสร้างท่ีติดกนัท าให้ไม่สามารถแบ่งตวัอกัษรออกจากกนัไดจึ้งพฒันาอลักอริธึมแบบใหม่ในการ
ช่วยแบ่งโครงสร้างของตวัอกัษรท่ีเขียนข้ึนเองแบบต่อเน่ืองในการแบ่งตวัอกัษร 

        การสกดัลกัษณะ (Feature Extraction) เป็นการสกดัหรือเปรียบเทียบโครงสร้างของ
ตวัอกัษรนั้นๆโดยก าหนดลกัษณะของโครงสร้างล่วงหน้าเช่นการสกัดจากเส้นตรง (แนวตั้งหรือ
แนวนอน) เส้นเอียง ส่วนโค้ง ส่วนเวา้ จุดแตก จุดตดั เป็นต้น เม่ือสามารถแยกโครงสร้างและ
องคป์ระกอบของตวัอกัษรไดแ้ลว้ซ่ึงน าไปสู่กระบวนการรู้จ า  

        2.8.3.2 การรู้จ า (Recognition) 
        การรู้จ าเป็นส่วนท่ีส าคัญท่ีสุด เป็นการระบุหรือตัดสินใจว่ารูปตัวอักษรผ่าน

กระบวนการนั้นใช่ตวัอกัษรนั้นๆหรือไม่ ซ่ึงวิธีการรู้จ าตวัอกัษรมีหลากหลายท่ีสามารถน ามาใช้งาน
ได้จริง ซ่ึงมีความแม่นย  า ความเร็วและการท างานท่ีแตกต่างกนัข้ึนอยู่กบัผูพ้ฒันา สามารถจ าแนก
เทคนิคการรู้จ าพื้นฐานได ้4 กลุ่ม ดงัน้ี 

วิธีทางสถิติ (Statistical Approach) เป็นวิธีการท่ีประยุกต์ใชห้ลกัการทางสถิติ โดย
การคาดการความน่าจะเป็นของตวัเลขรวมถึงการใช้ฟังก์ชนัการแจกแจงความน่าจะเป็นในการระบุ
ตวัอกัษรโดยใช้ภาพอินพุตท่ีผ่านกระบวรการปรับปรุงภาพ สกัดลักษณะเด่นของตัวอกัษร และ
ประมวลผลตวัอกัษรโดยใชค้วามน่าจะเป็นวา่เป็นตวัอกัษรตวัใดๆ แลว้น าผลลพัธ์ในการรู้จ ามาหาค่า
ความน่าจะเป็นของตวัอกัษรท่ีใกลเ้คียงมากท่ีสุดแลว้แสดงผลลพัธ์เป็นตวัอกัษรนั้นๆ 
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วิธีการวิเคราะห์ทางโครงสร้าง (Structural Analysis) คือการวิเคราะห์โครงสร้าง
ภาพตวัอกัษร โดยใช้โครงสร้างพื้นฐานของภาพตวัอกัษร สกดัลกัษณะเด่นของตวัอกัษร โครงสร้าง
ของตวัอกัษรเช่น เส้นตรงบน ล่าง วงกลม วงรี เส้นตดั จุดเช่ือม เป็นตน้ ในขั้นตอนการรู้จ าจะใชก้าร
วิเคราะห์ลกัษณะของตวัอกัษรเช่น ฟอร์มอลแกรมมาแมชชีน (formal grammar machine) โครงสร้าง
กราฟ หรือโครงสร้างตน้ไมเ้ป็นตน้ เพื่อเป็นอลักอลิทึมในการตดัสิน เทคนิคการวิเคราะห์มกัจะใชก้บั
ความหลากหลายของตวัอกัษร เทคนิคน้ีข้ึนอยู่กับการสร้างรูปแบบโครงสร้างและการวิเคราะห์
โครงสร้าง 

โครงข่ายประสาทเทียม (Neural Network) เป็นเทคนิคใหม่ท่ีไดรั้บการพฒันาเป็น
อย่างมาก เน่ืองจากประสิทธิผลความแม่นย  าสูง ถูกน าไปใช้ในงานหลายๆด้าน โครงข่ายประสาท
เทียมเป็นเทคนิคท่ีเรียนแบบการท างานของสมองมนุษย ์มีโครงข่ายความจ าย่อยจ านวนมากในการ
แบ่งโครงสร้างเป็นฐานขอ้มูลความรู้ เป็นการแบ่งเลเยอร์หรือรูปแบบในการประมวลผลเป็นชั้นๆเพื่อ
คน้หาเลเยอร์ท่ีถูกตอ้งของขอ้มูลนั้นๆ 

วิธีการรู้จ  าด้วยการเปรียบเทียบคู่รูปแบบ (Template Matching) เป็นวิธีการรู้จ า
ตวัอกัษรแบบแรกเร่ิมท่ีน ามาประยุกต์ใช้กบัการรู้จ าตวัอกัษรโดยมีหลักการพื้นฐานคือการสร้าง
แม่แบบหรือท่ีเรียกวา่ template เพื่อน ามาอ่านและเปรียบเทียบความคลา้ยคลึงกนัของตวัอกัษร โดย
ก าหนดต าแหน่งของพิกเซลตวัอกัษรแล้วเปรียบเทียบหาความแตกต่างระหว่างตวัอกัษรแต่ละตวั 
จากนั้นก็ระบุว่าเป็นรหัสตวัอกัษรอะไร โดยใช้ค่าต่างระดบัในการตดัสินใจ วิธีน้ีมีข้อเสียท่ีความ
เปล่ียนแปลงต่อขอ้มูลท่ีแตกต่างกนั ขนาด ความเอียงของตวัอกัษรซ่ึงในการเปรียบเทียบแม่แบบมี 2 
ลกัษณะคือ การเปรียบเทียบโครงสร้างของภาพ และเปรียบเทียบน ้ าหนักของภาพ ในงานวิจยัน้ีใช้
เทคนิคการเปรียบเทียบน ้ าหนกัโดยอาศยัการหาค่าสัมประสิทธ์ิความคลา้ยคลึงกนัของภาพ (Two-
Correlation Coefficient) ซ่ึงเป็นการเปรียบเทียบค่าของขอ้มูล 2 ขอ้มูลโดยมีค่าสัมประสิทธ์ิในการบ่ง
บอกถึงขอ้มูลหรือบ่งช้ีถึงความสัมพนัธ์ของขอ้มูลนั้นๆ ซ่ึงผลของการค านวณค่าสัมประสิทธ์ิจะอยู่
ระหว่าง -1.0 ถึง 1.0 โดยนิยามค่าของขอ้มูลนั้นๆว่า เม่ือค่าของขอ้มูลใดๆมีค่าเขา้ใกล้ -1.0 มากๆ 
ขอ้มูลทั้ง 2 มีความสัมพนัธ์กนัในเชิงตรงกนัขา้มกนั ถา้ขอ้มูลใดๆมีค่าเขา้ใกล ้1.0 มากๆ ขอ้มูลทั้ง 2 
นั้นมีความสัมพนัธ์กนัโดยตรงหรือมีความคลา้ยคลึงกนั แต่ถา้ขอ้มูลใดๆมีค่าเป็น 0 หรือเขา้ใกล้ 0 
มากๆขอ้มูลทั้ง 2 นั้นไม่มีความสัมพนัธ์กนัโดยส้ินเชิงดงัสมการท่ี 2.14  
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เม่ือ   คือค่าสัมประสิทธ์ิ 
   คือค่าสูงสุดของขอ้มูล  
   คือค่าต ่าสุดของขอ้มูล  
 
         จากสมการท่ี 2.14 เป็นพื้นฐานของการหาค่าค่าสัมประสิทธ์ิ ซ่ึงในงานวิจัยน้ี
กล่าวถึงการประยุกต์ใช้กบัการหาค่าสัมประสิทธ์ิของภาพ (Two-Correlation Coefficient) โดยการ
ประยกุตใ์ชต้อ้งค านึงถึงการลดขอ้มูลของภาพโดยใชค้่าเฉล่ียของขอ้มูลนั้นๆทั้งในระนาบแกน X และ
ระนาบแกน Y ดงัสมการท่ี 2.15  
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เม่ือ A  คือค่าเฉล่ียของขอ้มูลภาพ 
 A  คือเวกเตอร์หรือตวัแปรสุ่มของขอ้มูล  
 N  คือจ านวนของขอ้มูล  
  

จากสมการท่ี 2.15 เป็นการหาค่าเฉล่ียของขอ้มูลในระนาบแกน X และแกน Y จะได้
ค่าเฉล่ียของขอ้มูลน ามาหาค่าสัมประสิทธ์ิของภาพ [29] ดงัสมการท่ี 2.16  
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เม่ือ A  คือค่าเฉล่ียของขอ้มูลภาพตน้ฉบบั 
 A  คือเวกเตอร์หรือขอ้มูลภาพตน้ฉบบั 
 B  คือค่าเฉล่ียของขอ้มูลภาพแม่แบบ 
 B  คือเวกเตอร์หรือขอ้มูลภาพแม่แบบ 
 r  คือค่าสัมประสิทธ์ิสหสัมพนัธ์ของภาพ 

 

(2.15) 

(2.16) 
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การหาความส าพนัธ์ท่ีใกลเ้คียง (K-Nearest Neighbor: K-NN) [30] เป็นเทคนิคในการหา
ค่าของขอ้มูล เช่นตวัเลข หรือโครงสร้างท่ีใกลเ้คียงท่ีสุด โดยการจดัแบ่งคลาสของขอ้มูลและตดัสินใจ
วา่คลาสใดท่ีตรงตามเง่ือนไขโดยการตรวจสอบจ านวนของขอ้มูลทั้งหมด ในการพฒันาดา้นต่างๆการ
น าเทคนิคการหาค่าท่ีใกล้เคียงไปใช้มกัจะใช้กบัการวดัระยะหรือการจดัการขอ้มูลท่ีมีไม่มาก หรือ
ข้ึนอยู่กบัการก าหนดค่าและการวดัระยะท่ีเหมาะสมของทุกค่าขอ้มูลท่ีวดัมาได ้เม่ือสามารถค านวณ
ระยะห่างระหวา่งเง่ือนไขของขอ้มูลในกรณีต่างๆไดจ้ากนั้นเลือกชุดเง่ือนไขท่ีใชจ้ดัคลาสมาเป็นฐาน
ส าหรับการจดัคลาสในเง่ือนไขใหม่ แลว้ตดัสินใจก าหนดขอบเขตของจุดขา้งเคียงท่ีควรจะเป็นและ
แสดงขอ้มูลของค่าท่ีไดส้ามารถค านวณค่าท่ีใกลเ้คียงไดด้งัสมการท่ี 2.17 และแจกแจงสมการไดด้งั
สมการท่ี 2.18  
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เม่ือ         คือผลรวมท่ีใกลท่ี้สุด 
   คือค่าท่ีตอ้งการในคราส 
   คือจ านวนของขอ้มูลภายในคราส 
    คือล าดบัของขอ้มูล 
    คือล าดบัของขอ้มูล 
   คือระยะจากจุด x 
   คือระยะจากจุด y 
 

2.8.3.3 ขบวนการประมวลผลขั้นสุดทา้ย (Post-Processing) 
การประมวลผลขั้นตอนสุดท้ายคือการตรวจสอบและแก้ไขผลจากการรู้จ า รูป

ตวัอกัษรท่ีผา่นการบวนการรู้จ ามีผลเป็นรหสัตวัอกัษร ซ่ึงอาจจะเป็นตวัอกัษรท่ีถูกตอ้งหรือผิดพลาดก็
เป็นได้ ดังนั้นขั้นตอนสุดท้ายเป็นการตรวจสอบความถูกตอ้งของการรู้จ า โดยการแสดงผลการรู้
จ าเป็นตวัอักษรท่ีสามารถแก้ไขได้ ส่วนน้ีมกัเป็นอลักอริทึมในการตรวจสอบความถูกต้องเช่น
ไวยากรณ์ภาษา เป็นตน้ 

(2.17) 

(2.18) 
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2.9 เสียงพูด (Speech) 
 

 
 
รูปที่ 2.20 อวยัวะท่ีเก่ียวกบัการออกเสียง [31] 

1. ริมฝีปากบน                          8. ริมฝีปากล่าง 
2. ฟันบน                                   9. ฟันล่าง 
3. ปุ่มเหงือก                             10. ปลายล้ิน 
4. เพดานแขง็                            11. ล้ินส่วนปลาย 
5. เพดานอ่อน                           12. ส้ินส่วนหนา้ 
6. ล้ินไก่                                    13. ล้ินส่วนหลงั 
7. โคนล้ิน 
 

2.9.1 ลกัษณะเสียงของมนุษยมี์หลายแบบหลายระดบัสามารถปรับเปล่ียนระดบัเสียงสูง – 
ต ่าได้แล้วแต่การออกเสียงในแต่ล่ะคร้ังแล้วแต่ล่ะตวัแล้วแต่บุคคล เสียงท่ีบนัทึกเป็นไฟล์เสียงมี
นามสกุลไฟล์เป็น (.wav) เป็นขอ้มูลทางดิจิตอล ในการน าเสียงมาวิเคราะห์จะมีรูปร่างเป็นสัญญาณ
คล่ืนไซน์ ในแต่ล่ะรูปคล่ืนมีลกัษณะเฉพาะไม่เท่ากนัมีหน่วยเป็นบิต (Bitrate) ความกวา้งของสัญญาณ
คล่ืนเสียง (Amplitude) 

2.9.2 ไฟล์เสียงตน้ฉบบั (Original Speech Waveform) ลกัษณะของสัญญาณเสียง โดย
ประกอบไปดว้ยส่วนท่ีเป็นเสียง (voice) และไม่ใช่เสียง (Un-voice) ปะปนกนัอยู ่เสียงท่ีบนัทึกจะไม่มี
ความต่อเน่ืองของเสียงโดยเป็นลกัษณะการเวน้ค าของการพูดซ่ึงมีส่วนหัวและทา้ยของรูปแบบของ
คล่ืน 
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2.10  การทดสอบประสิทธิภาพของอลักอริทมึ  
                  ในการทดสอบประสิทธิภาพของอลักอริทึมโดย อตัราส่วนความถูกตอ้งของการคน้หา
ต าแหน่งแผน่ป้าย ทดสอบโดยการหาค่าเฉล่ียของจ านวนแผน่ป้ายท่ีสามารถตรวจจบัไดต่้อจ านวนของ
แผน่ป้ายทั้งหมดท่ีน ามาทดลองในแต่ล่ะองศาดงัสมการท่ี 2.19 และอตัราส่วนความถูกตอ้งของการ
รู้จ าตวัอกัษร ทดสอบโดยการหาค่าเฉล่ียของจ านวนแผ่นป้ายท่ีสามารถรู้จ าตวัอกัษรได้ทั้งหมดต่อ
จ านวนแผ่นป้ายท่ีใช้ในการทดลองในแต่ล่ะองศาดงัสมการท่ี 2.20 และอตัราส่วนความถูกตอ้งของ
การแสดงเสียง ทดสอบไดโ้ดยการหาค่าเฉล่ียของจ านวนเสียงของแผน่ป้ายท่ีถูกตอ้งต่อจ านวนเสียง
แผน่ป้ายท่ีใชใ้นการทดลองในแต่ล่ะองศาดงัสมการท่ี 2.21 
 

100
_

_ 
NumPlate

ateLocationPlNum
LLPresult  

 
เม่ือ LLPresult _  คืออตัราส่วนของของแผน่ป้ายทั้งหมดท่ีสามารถตรวจจบัได ้
 ateLocationPlNum _  คือจ านวนของแผน่ป้ายท่ีสามารถตรวจจบัได ้
 NumPlate คือจ านวนของแผน่ป้ายทั้งหมดท่ีน ามาทดลอง 
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เม่ือ CRresult _  คืออตัราส่วนของจ านวนการรู้จ าแผน่ป้ายทั้งหมด 
 CharacterTure _  คือจ านวนของแผน่ป้ายท่ีสามารถรู้จ าตวัอกัษรไดถู้กตอ้งทั้งหมด 
 NumPlate คือจ านวนของแผน่ป้ายท่ีน ามาทดลองในแต่ล่ะองศา 
 

100
_

_ 
NumSpeech

SpeechTure
Speechresult  

 
เม่ือ Speechresult _  คืออตัราส่วนของการแสดงเสียงท่ีถูกตอ้ง 
 SpeechTure _  คือจ านวนของเสียงท่ีสามารถแสดงไดถู้กตอ้งทั้งหมด 
 NumSpeech  คือจ านวนของเสียงท่ีน ามาทดลองในแต่ล่ะองศา 
 
 

(2.19) 

(2.20) 

(2.21) 
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2.11  งานวจิยัทีเ่กีย่วข้อง 
จากทฤษฎีทั้งหมดท่ีกล่าวมาน้ีงานวิจยัน าไปประยุกตก์บัระบบการรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้าย

ทะเบียนและแสดงผลเป็นเสียงพูด นอกจากน้ียงัมีการน าทฤษฏีดงักล่าวไปพฒันาอย่างหลากหลาย 
ข้ึนอยู่กับลักษณะการใช้งานในงานวิจยันั้นๆ ดังนั้นงานวิจยัน้ีจึงได้สรุปและคดัเลือกบทความท่ี
เก่ียวขอ้งท่ีน าเทคนิคดงักล่าวไปพฒันาดงัตวัอยา่งต่อไปน้ี 
 2.11.1 ในงานวิจยัของ [33] น าเสนอ “Optical Character Recognition Techniques: A 
Review” 2014 อธิบายถึงความส าคญัของการรู้จ าตวัอกัษรโดยใช้เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง 
(OCR) และยงัยงับอกถึงขั้นตอนในการประมวลผลเช่น การปรับปรุงภาพ การรู้จ าและการแสดง
ตวัอกัษรท่ีแกไ้ขได ้ทั้งยงัแบ่งประเภทของตวัอกัษรท่ีน ามาจดจ าคือ การแยกแยะการจดจ าตวัอกัษร
แบบออนไลน์ การจดจ าตวัอกัษรแบบออฟไลน์ รวมถึงอธิบายถึงลกัษณะของการจดจ าตวัอกัษรแบบ
เขียนดว้ยมือ การรวบรวมงานวิจยัท่ีพฒันาการรู้จ าตวัอกัษรโดยใช้เทคนิคการรู้จ าด้วยแสงท่ีน าไป
พฒันาการจดจ าตวัอกัษรท่ีเขียนดว้ยลายมือ  
 2.11.2 ในงานวิจยัของ [34] น าเสนอ “A Position-Varied Plate Utilized for A Thai 
License Plate Recognition”, 2010 เป็นการรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียนในประเทศไทย กล่าวถึงการทดลอง
โดยการถ่ายภาพท่ีมีระยะห่างแตกต่างกนัในลกัษณะภาพถ่ายหนา้ตรง ท าให้เห็นถึงความผิดพลาดใน
การรู้จ าเม่ือมีระยะห่างเพิ่มข้ึน การรู้จ าตวัอกัษรบนป้ายทะเบียนทดลองโดยใช้เทคนิคโครงข่าย
ประสาทเทียมแบบยอ้นกลบั (BPNN) ซ่ึงมีผลความแม่นย  าของแผน่ป้ายท่ีร้อยละ 97 และภาพเอียงไม่
เกิน ±30 องศา  
 2.11.3 ในงานวิจยัของ [35] น าเสนอ “A Thai License Plate Localization using SVM” 
2014 บทความน้ีเสนอวิธีการปรับพื้นท่ีของป้ายทะเบียนภาษาไทย มีกระบวนการประมวลผล 3 
ขั้นตอนคือ 1) การประมวลผลขั้นพื้นฐาน 2) การวิเคราะห์ภาพยอ่ยและ3) การจ าแนกประเภทใบแผน่
ป้าย ใชเ้ทคนิคการตรวจหาขอบภาพช่วยลดสัญญาณรบกวน จากนั้นใชภ้าพท่ีตดัแผน่ป้ายมาวิเคราะห์
หาจุดพื้นท่ีน่าสนใจ ประยุกตใ์ช้เทคนิคการวิเคราะห์พื้นท่ีไบนาร่ี (ROI) จากนั้นใช้เทคนิคซัพพอร์ต
เวกเตอร์แมชชีน (Support Vector Machine: SVM) จ าแนกหรือแยกแยะต าแหน่งแผน่ป้าย  

2.11.4 ในงานวิจยัของ [36] น าเสนอ “License Plate Extraction and Recognition of a 
Thai Vehicle Based on MSER and BPNN,” 2015 เป็นระบบเรียนรู้ป้ายทะเบียนในประเทศไทย
พฒันาร่วมกบัเทคนิค MSER เป็นการวเิคราะห์บริเวณไบนาร่ีแบบหยด พฒันาร่วมกบัเทคนิคโครงข่าย
ประสาทเทียมแบบยอ้นกลบั (BPNN) ทดลองกบัป้ายทะเบียนในลกัษณะตรง ผลการทดลองสามารถ
หาต าแหน่งของป้ายท่ีร้อยละ 95 แบ่งตวัอกัษรท่ีร้อยล่ะ98 และรู้จ าตวัอกัษรไดร้้อยละ 93.2 
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 2.11.5 ในงานวิจยัของ [37] น าเสนอ “License Plate Recognition Application using 
Extreme Learning Machines” 2014 กล่าวถึงการจดจ าป้ายทะเบียนในประเทศไทย ประยุกต์ใช้
โทรศพัทมื์อถือเป็น Application ในการถ่ายภาพแผน่ป้าย และสกดัตวัอกัษรดว้ยระดบัฮิสโตแกรมของ 
การแปลงแบบ Hough ซ่ึงระดบัของฮิสโตแกรมของในแต่ล่ะตวัอกัษรจะไม่เท่ากนั ล าดบัต่อมารู้จ า
ดวัยเทคนิคตวัอกัษรดว้ยเทคนิค ELM เป็นการอาศยัการสุ่มค่าน ้ าหนกัในการน าเขา้ของขอ้มูลนั้นๆ
ประยกุตใ์ชใ้นการรู้จ ามีผลการทดลองร้อยละ 89.05  
 2.11.6 ในงานวิจยัของ [38] น าเสนอ “Thai Car License Plate Recognition Using 
Essential-Elements-Based Method” 2007 เป็นงานวิจยัการรู้จ  าตวัอกัษรแผน่ป้ายทะเบียนในประเทศ
ไทยโดยใช้เทคนิค Essential-Elements เป็นการวิเคราะห์โครงสร้างของตวัอกัษร โดยการก าหนดจุด
และเส้นท่ีส าคญัของตวัอกัษรแต่ล่ะตวั และใชก้ารเปรียบเทียบภาพตวัอกัษรท่ีไดจ้ากการแบ่งส่วนทีล่ะ
ภาพ ทดลองกบัรูปถ่ายแผน่ป้ายทะเบียน 300 ภาพ แผ่นป้ายมีลกัษณะตรง มีความแม่นย  าในการรู้จ า
ตวัอกัษรท่ีร้อยละ 85.33  
 2.11.7 ในงานวิจยัของ [39] น าเสนอ “Representation of Thai Character Features with 
Impulse Response of FIR System” 2017 เป็นงานวิจยัท่ีน าเอาเทคนิคการตอบสองของฟิลเตอร์ (FIR 
System) มาวิเคราะห์การตอบสนองต่อสัญญาณ โดยก าหนดรูปแบบสัญญาณของเป็นตวัอกัษร
ภาษาไทยในแต่ล่ะตวัและยงัอาศยัการตั้งส าประสิทธ์ของ DCT มุ่งเนน้ในการสกดัตวัและรู้จ าตวัอกัษร 
ซ่ึงมีผลการทดลองท่ีร้อยละ 87 

2.11.8 ในงานวิจยัของ [40] น าเสนอ “SIFT Based Automatic Number Plate 
Recognition”, 2015 การรู้จ าทะเบียนอตัโนมติั ANPR เป็นระบบรู้จ าป้ายทะเบียนของประเทศจอแดน 
ทดลองระบบจากสภาพแวดล้อมจริง พฒันาโดยใช้การหาค่าปริภูมิของมิติภาพ (SIFT) จบัคู่กับ
แม่แบบ (Template) ระบบสามารถปรับเปล่ียนการหมุนภาพ และปรับความเขม้แสงไดพ้ฒันาร่วมกบั
เทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (OCR) ในการรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้าย ผลการทดลองสามารถรู้จ าป้าย
ทะเบียนไดร้้อยละ 90 
 2.11.9 ในงานวิจยัของ [41] น าเสนอ “Automatic License Plate Recognition Using 
Mobile Device”, 2016 งานวิจยัน้ีเป็นการประยุกตใ์ช ้Device ของโทรศพัทมื์อถือถ่ายภาพ แลว้ใช ้
open source ของ OpenCV ในการพฒันาระบบ ทดลองโดยใชแ้ผน่ป้ายทะเบียนรถจกัยานยนตแ์ละ
รถยนต ์โดยมีขั้นตอน 2 ขั้นตอนคือ การคน้หาแผน่ป้ายพฒันาโดยใชเ้ทคนิคมอร์โฟโลยีและการปรับ
ค่าไบนาร่ี ส่วนการรู้จ าตวัอกัษรพฒันาโดยใชเ้ทคนิค การรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (OCR) ผลการทดลอง
มีความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 98 และ 96 ตามล าดบั 
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2.11.10 ในงานวิจยัท่ี [42] น าเสนอ “A Feedback based Method for License plate image 
Binaryzation” 2015 เป็นระบบรู้จ านวนแผ่นป้ายโดยอตัโนมติั (ANPR) เป็นการทดลองในการ
แก้ปัญหาการแบ่งตัวอักษรโดยใช้เทคนิคการเปรียบเทียบค่าเทรดโฮลแบบยอ้นกลับ (Feedback 
thresholding) ทดลองโดยเปรียบเทียบประสิทธิภาพ 3 แบบ Global thresholding, Local thresholding 
และ Feedback thresholding มีผลการทดลองในการรู้จ าป้ายทะเบียนร่วมกบัเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษร
ดว้ยแสง Optical Character Recognition โดยเฉล่ียร้อยละ 86 ร้อยละ 93 และร้อยละ 98.  
 2.11.11 ในงานวิจยัท่ี [43] น าเสนอ “An Efficent FPGA Imlementation of Optical 
Character Recognition for License Plate Recognition,” 2017 เป็นการแกปั้ญหาระบบรู้จ าแผน่ป้าย 
พฒันาโดยใช้เทคนิค FPGA ในการลดสัญญาณรบกวนพฒันาร่วมกบัเทคนิคOCR และ A-NN 
ประมวลผลท าให้มีประสิทธิภาพความแม่นย  ามากข้ึนใชก้ารก าหนดค่า Parameter ของเทคนิค A-NN 
ท่ีพอเหมาะกบั Noise ของป้ายทะเบียน ผลการทดลองมีความแม่นย  าร้อยละ 98.2 ในการจ ารู้ตวัอกัษร
ท่ีมีสัญญาณรบกวน   
 2.11.12 ในงานท่ีวิจยัท่ี [44] น าเสนอ “การพฒันาระบบการู้จ าแผน่ป้ายทะเบียนรถยนต์
ส าหรับการจดัการจราจรในเมืองอจัฉริยะ,” 2018 กล่าวถึงการพฒันาจดจ าป้ายทะเบียนในมุมเอียงไม่
เกิน 25 องศา ใช้เทคนิคมอร์โฟโลยีร่วมกบัเทคนิคการคน้หาขอบภาพในการตรวจจบัแผ่นป้ายและ
จดจ าตวัอกัษรดว้ยเทคนิคการจดจ าตวัอกัษรดว้ยแสง (OCR) มีผลการคน้หาแผน่ป้ายและการจดจ าตวั
อกัษรบนแผน่ป้ายท่ีร้อยละ 94.66 และร้อยละ 92.66 ตามล าดบั 
  จากงานวิจยัดงัท่ีกล่าวมาขา้งตน้ท าให้ทราบถึงความส าคญัของการพฒันาระบบการรู้จ า
ป้ายทะเบียน ซ่ึงยงัพบว่าความผิดพลาดของการรู้จ าตวัอกัษรแผ่นป้ายทะเบียนเกิดจากลกัษณะการ
ประมวลผลภาพถ่ายเอียง ดงันั้นในงานวิจยัน้ีไดน้ าเสนอการรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้ายทะเบียนมุ่งเนน้ใน
การคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายและจดจ าตวัอกัษรท่ีถ่ายภาพจากมุมเอียง พฒันาโดยใชเ้ทคนิคการรู้จ าตวั
ตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character Recognition: OCR) ร่วมกบัเทคนิคการหาค่าความส าพนัธ์ท่ี
ใกลเ้คียง ( K-Nearest Neighbor: K-NN ) โดยแสดงผลเป็นเสียงพูด 

 

 

 

 



บทที ่3 
วธีิด าเนินการวจิยั 

 
งานวิจยัน้ีได้ศึกษาการประมวลผลภาพส าหรับการรู้จ าตวัอกัษรแผ่นป้ายทะเบียนท่ีถูก

ถ่ายภาพในมุมเอียง ในการทดลองแบ่งขั้นตอนออกเป็น 3 ส่วนคือ 1) การคน้หาต าแหน่งแผ่นป้าย 
(Location License Plate: LLP) 2) การรู้จ าตวัอกัษรบนป้าย (Character Recognition: CR) 3) การ
เปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็นเสียง (Speech Generating) มีขั้นตอนการประมวลผลดงัรูปท่ี 3.1 

  

  

รูปที ่3.1 ขั้นตอนการประมวลผลระบบการจดจ าแผน่ป้ายทะเบียน 

 จากรูปท่ี 3.1 ขั้นตอนของการประมวลผลอันดับแรก การค้นหาต าแหน่งแผ่นป้าย 
(Location License Plate: LLP) แปลงภาพดว้ยเทคนิคการแปลงสัมพรรคในพิกดัฮอร์โมจีเนียสแกไ้ข
ภาพถ่ายเอียงและปรับขนาดภาพ จากนั้นแปลงภาพดว้ยเทคนิคการคน้หาขอบภาพโซเบลเพื่อลดระดบั
ของพิกเซล ล าดบัต่อมาประมวลผลภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลยีแบบเปิด แปลงเป็นภาพไบนาร่ีดว้ย
เทคนิคการเปรียบเทียบเทรดโฮลท าให้พิกเซลลดระดบัลง แลว้แปลงภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลยีแบบ
ขยายและแบบกดักร่อนตามล าดบั ซ่ึงเป็นการประมวลผลในลกัษณะรูปส่ีเหล่ียม (Rectangle) เพื่อ
ขยายบริเวณพิกเซล และลดสัญญาณรบกวนบริเวณไบนาร่ีท่ีไม่ตอ้งการ ล าดบัต่อมาใช้เทคนิคการ
วเิคราะห์บริเวณไบนาร่ี เพื่อหาพื้นท่ีของบริเวณไบนาร่ีท่ีคาดวา่เป็นต าแหน่งของแผน่ป้าย ขยายขนาด
ของบริเวณไบนาร่ีใหเ้หมาะสมกบัขนาดของแผน่ป้าย จากนั้นเปรียบเทียบภาพไบนาร่ีกบัภาพระดบัสี
แสดงต าแหน่งท่ีคาดวา่เป็นต าแหน่งของแผน่ป้ายเป็นภาพระดบัสี 
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 จากรูปท่ี 3.1 ขั้นตอนการรู้จ าตวัอกัษร (Character Recognition: CR) พฒันาดว้ยเทคนิค
การรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character Recognition: OCR) ซ่ึงเป็นการแปลงขอ้ความภายใน
ภาพเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขได ้โดยสามารถแยกขั้นตอนการประมวลผลออกเป็น 3 ขั้นตอนดงัน้ี
อนัดบัแรกการปรับปรุงภาพ ใช้เทคนิคการเพิ่มความคมชัดของภาพ (Image Contrast) เป็นการ
ปรับปรุงภาพแบบเชิงเส้น ซ่ึงท าให้ภาพและตวัอกัษรภายในภาพมีความคมชัดมากข้ึน โดยภาพ
ดงักล่าวยงัไม่สามารถรู้จ าตวัอกัษรได้ ล าดบัต่อมาเป็นการลดสัญญาณรบกวนขอบภาพหรือบริเวณ
ขอบภาพท่ีไม่ตอ้งการ แปลงภาพโดยใชเ้ทคนิคการเปรียบเทียบเทรดโฮล และการกรองสัญญาณภาพ 
(Fill-Hold) ตามล าดบั จะไดบ้ริเวณพื้นท่ีไบนาร่ีท่ีมีลกัษณะเป็นพื้นท่ีเดียว ล าดบัต่อมาแปลงภาพดว้ย
การกระท ามอร์โฟโลยีแบบเปิดและแบบปิด ซ่ึงเป็นการลดขอบภาพไบนาร่ีหรือบริเวณขอบภาพท่ีไม่
ตอ้งการ ท าให้ไม่มีสัญญาณรบกวนขอบภาพ เปรียบเทียบต าแหน่งของบริเวณภาพสีและภาพท่ีผ่าน
กระบวนการแปลงภาพแบบปิด จะได้ภาพระดบัสีท่ีไม่มีสัญญาณรบกวนขอบภาพ (ขอบภาพอยู่ใน
ระดบัสีด า หรือบิต 0) ล าดบัต่อมาเป็นการแปลงภาพเทรดโฮลและการวิเคราะห์บริเวณไบนาร่ี ภาพท่ี
ไดเ้ป็นภาพตวัอกัษรหรือวตัถุไบนาร่ี ขั้นตอนต่อมาเป็นการรู้จ าตวัอกัษร โดยการน าภาพท่ีไดจ้ากการ
วิเคราะห์บริเวณไบนาร่ี เปรียบเทียบกับแม่แบบตัวอักษร หรือการหาค่าสัมประสิทธ์ิของภาพ 
ความสัมพนัธ์หรือขอ้มูลท่ีไดเ้ป็นค่าน ้ าหนกัของภาพนั้นๆ น าค่าน ้ าหนกัหาค่าท่ีใกลเ้คียงของขอ้มูล
ตวัอกัษร แสดงเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขได ้ซ่ึงเป็นตวัอกัษรของแผน่ป้ายนั้นๆ ล าดบัสุดทา้ย การ
เปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็นเสียง (Speech Generating) น าตวัอกัษรท่ีสามารถแก้ไขได้
เปรียบเทียบกบัฐานขอ้มูลเสียง แสดงผลเป็นสัญญาณเสียงขอ้มูลของผูใ้ชร้ถ 
 
3.1 ลกัษณะของการถ่ายภาพ 

การทดลองน้ีใชภ้าพถ่ายแผ่นป้ายทะเบียนรถยนต์ซ่ึงมีระยะห่างในการถ่ายภาพ 0.8-1.2 
เมตรดงัรูปท่ี 3.2 (ข) มีลกัษณะการถ่ายภาพเอียงซา้ยและขวา ±45 องศาแบ่งเป็น 7 มุมตามลกัษณะของ
องศาการถ่ายภาพ ก าหนดเอียงขวา 45 องศา เอียงขวา 30 องศา เอียงขวา 15 องศา หนา้ตรง เอียงซ้าย 
15 องศา เอียงซา้ย 30 องศาและเอียงซา้ย 45 องศาดงัรูปท่ี 3.2 (ก) เป็นลกัษณะของการถ่ายภาพเอียงท า
มุมเอียงห่างกนั 15 องศา โดยมีมุมมองของกลอ้งถ่ายภาพตั้งตรงแผน่ป้ายในระนาบแกน X กล่าวคือ
กลอ้งท่ีถ่ายภาพตั้งตรงแผน่ป้ายเคล่ือนองศาในระนาบแกน X และก าหนดระนาบแกน Y ท่ี 0 องศา 
ความสูงของกลอ้งอยู่ระดบัเดียวกนักบัแผ่นป้าย ในงานวิจยัน้ีเพิ่มองศาการถ่ายภาพคร้ังล่ะ 15 องศา 
เน่ืองจากการทดลองเม่ือเล่ือนมุมถ่ายภาพท่ี 5 องศา หรือทดลองเล่ือนมุมถ่ายภาพท่ี 10 องศาดงัรูปท่ี 
3.3 (ก) และดงัรูปท่ี 3.3 (ข) ไม่ส่งผลกระทบต่อโครงสร้างของตวัอกัษร 
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     (ก) ลกัษณะองศาการถ่ายภาพ                   (ข) ระยะห่างของการถ่ายภาพ              

 
รูปที ่3.2 ลกัษณะการถ่ายภาพเอียงท่ีใชใ้นการทดลองและระยะในการถ่ายภาพ  
 

 
                       (ก) ภาพถ่ายเอียง 5 องศา                   (ข) ภาพถ่ายเอียง 10 องศา 

 
รูปที ่3.3 ลกัษณะการถ่ายภาพท่ีไม่ส่งผลต่อการทดลอง   
 
3.2 การเตรียมภาพ  

ในการทดลองน้ีใชรู้ปถ่ายแผน่ป้ายทะเบียนรถยนตส่์วนบุคลตามพระราชบญัญติัรถยนต์
(ฉบบัท่ี 10) พ.ศ. 2542 ก าหนดขนาดความกวา้งของของแผน่ป้าย 15 เซนติเมตรยาว 34 เซนติเมตร 
แผน่ป้ายแบ่งออกเป็น 2 บรรทดัคือตวัอกัษรประจ าหมวดและหมายเลขทะเบียนมีขนาดสูงไม่นอ้ยกวา่ 
6.5 เซนติเมตร มีความกวา้งไม่น้อยกว่า 3.5 เซนติเมตร ตวัอกัษรจงัหวดัสูงไม่น้อยกวา่ 2 เซนติเมตร 
กวา้งไม่น้อยกว่า 1.5 เซนติเมตร มีพื้นหลงัแผน่สีขาว ตวัอกัษรสีด า ขอบแผ่นป้ายสีด า ไม่มีสัญญาณ
รบกวนขอบภาพ ตวัอยา่งภาพท่ีใชใ้นการทดลองดงัรูปท่ี 3.4 และรูปท่ี 3.5  
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รูปที ่3.4 ขนาดของภาพถ่ายท่ีใชใ้นการทดลอง  
 

 
 
รูปที ่3.5 ตวัอยา่งรูปถ่ายท่ีใชใ้นการทดลอง  

 
จากรูปท่ี 3.4 เป็นตวัอยา่งของการเตรียมภาพซ่ึงเป็นภาพถ่ายแผน่ป้ายจริง ไม่มีส่ิงบดบงั

ตวัอกัษรและเป็นภาพถ่ายท่ีผา่นการก าหนดขนาด 750 x 650 พิกเซล และในรูปท่ี 3.5 เป็นภาพถ่ายท่ี
ใช้ในการทดลองมีลกัษณะการถ่ายภาพท่ีแตกต่างกนั 7 แบบ ซ่ึงในการถ่ายภาพท่ีน ามาทดลองจะมี
ภาพท่ีไม่ไดอ้ยูใ่นระนาบของแกน X ดงัรูปท่ี 3.6   
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(ก) ภาพเงยหนา้เอียงซา้ย  
     30 องศา 

(ข) ภาพเงยหนา้เอียงขวา 
      45 องศา 

   
รูปที ่3.6 ตวัอยา่งรูปถ่ายท่ีใชใ้นการทดลองถ่ายภาพไม่อยูใ่นระนาบของแกน X  
  
 จากรูปท่ี 3.5 เป็นภาพท่ีถูกตอ้งตามเง่ือนไงลกัษณะของการถ่ายภาพท่ีน ามาทดลองดงัรูป
ท่ี 3.2 (ก) แต่ในรูปท่ี 3.6 เป็นลกัษณะของการถ่ายภาพท่ีแผน่ป้ายไม่อยูใ่นระนาบของแกน X เน่ืองจาก
ลกัษณะของป้ายคว  ่าลงและเงยหนา้ข้ึนท าใหต้วัอกัษรของแผน่ป้ายเอียงมากยิง่ข้ึน 
 
3.3 การค้นหาต าแหน่งแผ่นป้าย (Location License Plate: LLP)  

กระบวนการคน้หาแผน่ป้ายเป็นขั้นตอนท่ีส าคญัมากเน่ืองจากผลของการคน้หาแผน่ป้าย
ส่งผลต่อผลของการรู้จ าตัวอักษร โดยงานวิจัยน้ีน าเทคนิคและขั้นตอนท่ีพฒันาโดย N.Saleem, 
H.Muazzam, H.M.Tahir, U.Farooq [20] ซ่ึงมีผลการคน้หาแผ่นป้ายท่ีร้อยล่ะ 86.2 จากงานวิจยั
ดงักล่าวเพื่อให้ไดผ้ลการทดลองท่ีมีประสิทธิผลมากขั้น และความหลากหลายในการคน้หาแผน่ป้าย
จึงน าเทคนิคดงักล่าวมาพฒันาโดยมีขั้นตอนการประมวลผลดงัน้ี 
  ในส่วนของขั้นตอนของการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้าย (LLP) อนัดบัแรกแปลงภาพด้วย
เทคนิคการแปลงส าพรรค (Affine Transformation: AT) ใช้การแปลงภาพร่วมกบัระนาบหรือ
พิกดัฮอร์โมจีเนียส โดยการแปลงสัมพรรคน ามาแกไ้ขปัญหาภาพถ่ายแผน่ป้ายเอียง ส าหรับขั้นตอน
การเตรียมภาพ ซ่ึงเป็นภาพแผน่ป้ายท่ีมีลกัษณะคว  ่าหนา้แผน่ป้าย หรือเงยหนา้แผน่ป้ายดงัรูปท่ี 3.6 มี
ผลการแปลงภาพดงัรูปท่ี 3.7 (ง) แลว้ปรับขนาดให้ภาพมีขนาด 500×450 พิกเซล หรือเป็นการลด
ขนาดของภาพลง  
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(ก) ภาพตน้ฉบบัขนาด 750×650 
 
 
 
 
 
 

(ข) ภาพท่ีผา่นการปรับขนาด 

(ค) ภาพตน้ฉบบัขนาด 750×650 (ง) ภาพท่ีผา่นการแกไ้ขปัญหา 
ภาพเอียงและปรับขนาด 

   
รูปที ่3.7 ผลจากการแปลงสัมพรรคและการปรับขนาดภาพ 
 

จากรูปท่ี 3.7 (ข) และรูปท่ี 3.7 (ง) ผลจากการแปลงสัมพรรคและการปรับขนาด ล าดบั
ต่อมาแปลงภาพดว้ยเทคนิคการคน้หาขอบภาพโซเบล ซ่ึงเป็นเทคนิคในการหาค่าอนุพนัธ์อนัดบัหน่ึง
แบบไม่ต่อเน่ือง หรือการประมาณค่าเกรเดียนต์ (Gradient) ทางแนวตั้งและแนวนอน เปรียบเทียบ
แม่แบบเทมเพรดขนาด 3×3 ในงานวิจยัน้ีน ามาพฒันาซ่ึงท าให้ขอบภาพมีขนาดใหญ่และคมชดัมาก
ยิ่งข้ึน มีผลการแปลงภาพดงัรูปท่ี 3.8 (ข) และรูปท่ี 3.8 (ง) ซ่ึงแปลงมาจากภาพท่ีผา่นการแปลงสัม
พรรค ดงัรูปท่ี 3.8 (ก) และการปรับขนาดรูปภาพ ดงัรูปท่ี 3.8 (ค) 

จากภาพผลของการคน้หาขอบภาพโซเบล เป็นภาพระดบัดชันี ซ่ึงยงัมีสัญญาณรบกวน
หรือพิกเซลท่ีไม่ตอ้งการ จากนั้นท าการแปลงภาพด้วยเทคนิคการกระท าแบบเปิด (Opening) เป็น
เทคนิคการวเิคราะห์โครงสร้างของภาพ นิยมใชใ้นการขยายโครงสร้างไบนาร่ี ซ่ึงเป็นการรวมกนัของ
เทคนิคมอร์โฟโลยี 2 เทคนิค ท าให้โครงสร้างของภาพขยายใหญ่ข้ึน ลดสัญญาณรบกวนลงมีผลของ
การกระท าดงัรูปท่ี 3.9 (ก) และดงัรูปท่ี 3.9 (ค)  
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(ก) ภาพท่ีผา่นการแปลงสัมพรรค 
 
 
 
 
 
 

(ข) ภาพท่ีผา่นการคน้หาขอบภาพ 
 

(ค) ภาพท่ีผา่นการแกไ้ขปัญหา 
ภาพเอียงและปรับขนาด 

(ง) ภาพท่ีผา่นการคน้หาขอบภาพ 

  
รูปที ่3.8 ผลจากการคน้หาขอบภาพโซเบล   
 

 
 
 
 
 
 

 

(ก) การกระท าภาพแบบเปิด    (ข) การแปลงภาพเทรดโฮล 
 
รูปที ่3.9 ผลจากการแปลงภาพแบบเปิดและการแปลงภาพเป็นไบนาร่ี  
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            (ค) การกระท าภาพแบบเปิด            (ง) การแปลงภาพเทรดโฮล 
 
รูปที ่3.9 ผลจากการแปลงภาพแบบเปิดและการแปลงภาพเป็นไบนาร่ี (ต่อ)  
 

 
 
 
 

 

(ก) การกระท าแบบขยาย 
 
 
 
 
 
 

(ข) การกระท าแบบกดักร่อน 

             (ค) การกระท าแบบขยาย           (ง) การกระท าแบบกดักร่อน 
 
รูปที ่3.10 ผลจากการกระท าดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลยแีบบขยายและแบบกดักร่อน   
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ล าดบัต่อมาท าการแปลงภาพไบนาร่ีโดยใชก้ารเปรียบเทียบระดบัเทรดโฮล (Threshold) 
มีผลการแปลงภาพดงัรูปท่ี 3.9 (ข) และดงัรูปท่ี 3.9 (ง) แลว้ใชเ้ทคนิคมอร์โฟโลยีแบบขยาย (Dilation) 
เป็นการสร้างแม่แบบ (Se) สแกนลงบนภาพทุกๆพิกเซล จากต าแหน่งบนสุดไปต าแหน่งสุดทา้ยท าให้
พิกเซลท่ีจุดวา่งเติมเต็มกลุ่มภาพไบนาร่ีสมบูรณ์มากข้ึน ซ่ึงขยายภาพในลกัษณะของรูปส่ีเหล่ียมหรือ
(Rectangle) เพื่อใหเ้หมาะสมกบัลกัษณะของแผน่ป้าย จะไดบ้ริเวณไบนาร่ีท่ีผา่นการกระท าแบบขยาย
มีผลการกระท าดงัรูปท่ี 3.10 (ก)  และดงัรูปท่ี 3.10 (ค)  ขั้นตอนต่อมาเป็นการแปลงภาพมอร์โฟโลยี
แบบกัดกร่อน (Erosion) เป็นเทคนิคการกดักร่อนหรือลบบริเวณไบนาร่ีท่ีมีขนาดเล็ก มีขั้นตอน
เหมือนกบัเทคนิคการกระท าแบบขยายมีผลของการกระท าดงัรูปท่ี 3.10 (ข) และดงัรูปท่ี 3.10 (ง) 
ขั้นตอนต่อมาท าการวิเคราะห์ไบนาร่ี (Blob Analysis) ซ่ึงเป็นเทคนิคท่ีวิเคราะห์หาความหนาแน่น
ของพิกเซลไบนาร่ีท่ีเช่ือมติดกนั หรืออยู่ในเน้ือเดียวกนั ภายในโครงสร้างหรือบริเวณไบนาร่ี ซ่ึงใน
งานวจิยัน้ีน ามาคน้หาพื้นท่ีของไบนาร่ีท่ีคาดวา่เป็นต าแหน่งแผน่ป้าย ทั้งยงัเป็นการลดบริเวณไบนาร่ีท่ี
ไม่ตอ้งตอ้งการ มีผลของการคน้หาบริเวณไบนาร่ีดงัรูปท่ี 3.11 (ก) และดงัรูปท่ี 3.11 (ค) ซ่ึงเป็น
บริเวณไบนาร่ีท่ีคาดการณ์ว่าเป็นต าแหน่งของแผ่นป้าย จากนั้นเปรียบเทียบกบัภาพระดบัสีแสดงผล
การคน้หาต าแหน่งของบริเวณไบนาร่ีดงัรูปท่ี 3.11 (ข) และดงัรูปท่ี 3.11 (ง)  
 

 
 
 
 
 
    (ก) ภาพท่ีผา่นการวเิคราะห์ไบานาร่ี 

 
 
 
 
 
          (ข) ต  าแหน่งแผน่ป้าย 

 
 
 
 
 
  (ค) ภาพท่ีผา่นการวเิคราะห์ไบานาร่ี 

 
 
 
 
 
       (ง) ต  าแหน่งของแผน่ป้าย   

 
รูปที ่3.11 บริเวณไบนาร่ีท่ีคาดวา่เป็นต าแหน่งของแผน่ป้าย   
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จากรูปท่ี 3.11 (ข) และดงัรูปท่ี 3.11 (ง) แสดงให้เห็นถึงต าแหน่งของแผ่นป้ายท่ีไม่
สมบูรณ์ไม่สามารถท าการรู้จ  าตวัอกัษรได ้ล าดบัต่อมาเป็นการขยายขอบเขตของบริเวณไบนาร่ี โดย
จากรูปท่ี 3.11 (ก) และรูปท่ี 3.11 (ค) ขยายขอบเขตของบริเวณไบนาร่ี ขอบบน-ล่าง ขอบซ้าย-ขวา  
ของวตัถุแลว้ขยายขนาดของบริเวณไบนาร่ีในแนวแกน X และแกน Y ท าให้บริเวณของไบนาร่ีมี
ขนาดกวา้งข้ึน มีพื้นท่ีไบนาร่ีเพิ่มมากข้ึนดงัรูปท่ี 3.12 (ก) และดงัรูปท่ี 3.12 (ค) ล าดบัต่อมา
เปรียบเทียบต าแหน่งบริเวณไบนาร่ีกบัภาพตน้ฉบบัแสดงบริเวณท่ีคาดว่าเป็นต าแหน่งแผ่นป้ายดว้ย
การสร้างเส้นอา้งอิงขอบภาพดงัรูปท่ี 3.12 (ข) และดงัรูปท่ี 3.12 (ง)   

 
 
 
 
 
 

(ก) การขยายบริเวณไบนาร่ี 

 
 
 
 
 

(ข) การแสดงต าแหน่งของแผน่ป้าย 

 
 
 
 

            (ค) การขยายบริเวณไบนาร่ี 

 
 
 
 

(ง) การแสดงต าแหน่งของแผน่ป้าย 

 
รูปที ่3.12 แสดงผลของการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย  
 

3.4 การรู้จ าตัวอกัษร (Character Recognition: CR) 
 การรู้จ าตวัอกัษรเป็นขั้นตอนท่ีมีความส าคญัท่ีสุดในการรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียน งานวิจยัน้ี
พฒันาโดยใชเ้ทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (OCR) ร่วมกบัการหาค่าท่ีใกลเ้คียง (K-NN) มีผลการรู้
จ าเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขได ้ (.text) ขั้นตอนการรู้จ าตวัอกัษรแบ่งย่อยออกเป็นหลายขั้นตอน 
อนัดบัแรกคือการปรับปรุงภาพ (Normalization) มีผลการปรับปรุงภาพดงัรูปท่ี 3.13  
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(ก) ต  าแหน่งแผน่ป้าย 

 
 
 

    
 (ข) ภาพท่ีผา่นการเพิ่มความคมชดั 

 
 
 
 

(ค) ฮิสโตรแกรมของภาพ ก 

 
 
 
 

(ง) ฮิสโตรแกรมของภาพ ข 
 
 
 
 
                 (จ) ต  าแหน่งแผน่ป้าย 

 
 
 
 

(ฉ) ภาพท่ีผา่นการเพิ่มความคมชดั 
 
 
 

 
(ช) ฮิสโตรแกรมของภาพ จ 

 
 
 
 

(ซ) ฮิสโตรแกรมของภาพ ฉ 
 
รูปที ่3.13 ผลของการปรับปรุงภาพ  
 

จากรูปท่ี 3.13 เป็นภาพท่ีไดจ้ากขั้นตอนการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้าย บทความน้ีทดลอง
โดยใช้ภาพท่ีตดัเฉพาะส่วนของแผ่นป้าย น ามาประมวลผลดว้ยเทคนิคการเพิ่มความคมชัด (Image 
Contrast) เป็นเทคนิคการปรับปรุงภาพแบบเชิงเส้น มีผลของการปรับปรุงภาพดงัรูปท่ี 3.13 (ข) และ
ดงัรูปท่ี 3.13 (ฉ) ซ่ึงแปลงมาจากภาพท่ีคาดวา่เป็นต าแหน่งแผน่ป้ายดงัรูปท่ี 3.13 (ก) และดงัรูปท่ี 3.13 
(จ) เพื่อแสดงให้เห็นถึงความแตกต่างของความคมชดัของภาพ โดยท าให้เห็นถึงความแตกต่างของ
ภาพท่ีมีความคมชดัมากยิ่งข้ึน และมีสีท่ีเขม้ข้ึนดงัรูปท่ี 3.13 (ค) และรูปท่ี 3.13 (ง) หรือรูปท่ี 3.13 (ช) 
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และรูปท่ี 3.13 (ซ) แสดงใหเ้ห็นถึงระดบัการกระจายของฮิสโตแกรมเม่ือเพิ่มความคมชดัและความเขม้
แสงข้ึน ล าดบัต่อมาแปลงภาพระดบัสีเทาแล้วเปรียบเทียบระดบัพิกเซลเทรสโฮล (Threshold) เป็น
ภาพระดบัไบนาร่ี (1, 0) โดยตั้งระดบัของค่าเทรสโฮลมากกวา่ 235 เป็นพิกเซล 1 นอ้ยกวา่ระดบั 235 
เป็นพิกเซล 0 ดงัรูปท่ี 3.14 (ก) ท าการกรองภาพ (Fill-hold) เป็นการเติมเต็มโครงสร้างบริเวณไบนาร่ี
ดงัรูปท่ี 3.14 (ข) ล าดบัต่อมาแปลงภาพดว้ยมอร์โฟโลยีแบบเปิด (Opening) และมอร์โฟโลยีแบบปิด 
(Closing) ตามล าดบั ซ่ึงท าให้บริเวณขอบภาพหรือเส้นขอบภาพไม่มีสัญญาณรบกวน กล่าวอีกคือ
พิกเซลขอบภาพท่ีไม่ตอ้งการดงัรูปท่ี 3.14 (ค) ขั้นตอนต่อมาเป็นการเปรียบเทียบต าแหน่งของภาพ 
ระหว่างภาพท่ี 3.14 (ค) และภาพท่ี 3.13 (ข) โดยปรับขนาดให้เท่ากันมีผลของการเปรียบเทียบ
ต าแหน่งดงัรูปท่ี 3.14 (ง) แสดงเป็นภาพระดบัสีจากภาพดงักล่าวจะเห็นไดว้า่เป็นภาพท่ีไม่มีสัญญาณ
รบกวนขอบภาพหรือบริเวณขอบภาพท่ีไม่ตอ้งการ    
 

 
 
 
 

(ก) ภาพท่ีผา่นการแปลงเทรดโฮล 

 
 
 
 

(ข) ภาพท่ีผา่นการกรอง 
 
 
 
 

(ค) ภาพท่ีผา่นการกระท าแบบปิด 

 
 
 
 

(ง) การเปรียบเทียบต าแหน่ง 
 
รูปที ่3.14 การก าจดัสัญญาณรบกวนขอบภาพ  
 

จากภาพท่ี 3.14 (ง) เป็นภาพระดบัสีท่ีไม่มีสัญญาณรบกวนบริเวณขอบภาพ ล าดบัต่อมา
ใช้การเปรียบเทียบเทรดโฮลโดยตั้งระดบัของค่าเทรดโฮลมากกวา่ 200 เป็นพิกเซล 1 นอ้ยกวา่ระดบั 
200 เป็นพิกเซล 0 และ กลบัพิกเซล (จาก 0 เป็น 1, จาก 1 เป็น 0) ท าให้ไดภ้าพบริเวณไบนาร่ีดงัรูปท่ี 
3.15 (ก) จากนั้นวเิคราะห์ไบนาร่ีโดยก าหนดค่าระดบัพื้นท่ีของบริเวณไบนาร่ีท่ีตอ้งการ ลบบริเวณไบ
นาร่ีท่ีไม่ตอ้งการและปรับขนาดของภาพ 200×100 พิกเซล ดงัรูปท่ี 3.15 (ข) และดงัรูปท่ี 3.15 (ง) เป็น
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ภาพท่ีไม่มีสัญญาณรบกวนแสดงลกัษณะบริเวณของไบนาร่ีท่ีคาดว่าเป็นโครงสร้างหรือพื้นท่ีของ
ตวัอกัษรแผน่ป้าย ซ่ึงเป็นภาพท่ีไดจ้ากการกรองภาพและการวิเคราะห์ไบนาร่ีดงัรูปท่ี 3.15 (ก) และดงั
รูปท่ี 3.15 (ค) ล าดบัต่อมาท าการแบ่งตวัอกัษรโดยแบ่งเฉพาะบริเวณไบนาร่ี บิต 1 หรือพิกเซลสีขาวมี
ผลการแบ่งภาพดงัรูปท่ี 3.16 ซ่ึงแสดงใหเ้ห็นถึงบริเวณไบนาร่ีท่ีแยกออกจากกนั 
 

 
 
 
 

(ก) ภาพท่ีผา่นการแปลงเทรดโฮล 
 

(ข) ภาพท่ีผา่นการวเิคราะห์ไบนาร่ี 

(ค) ภาพท่ีผา่นการแปลงเทรดโฮล (ง) ภาพท่ีผา่นการวเิคราะห์ไบนาร่ี 
 
รูปที ่3.15 แสดงผลของการคน้หาบริเวณไบนาร่ีท่ีคาดวา่เป็นตวัอกัษร 
 

            

           
 
รูปที ่3.16 ภาพท่ีผา่นการแบ่งส่วนตวัอกัษร 
 

จากรูปท่ี 3.16 เป็นผลจากการแบ่งภาพตวัอกัษรแลว้ท าการปรับขนาดของภาพ (24x42 
พิกเซล) ล าดบัต่อมาน าภาพตวัอกัษรท่ีไดจ้ากการแบ่งส่วนเปรียบเทียบกบัแม่แบบตวัอกัษร กล่าวอีก
คือ เป็นการหาค่าสัมประสิทธ์ิของภาพตวัอกัษร (Two-Correlation Coefficient) ดงัสมการท่ี 2.16 ใน
การทดลองน้ีใช้แม่แบบตวัอกัษรภาษาไทยและแม่แบบตวัเลข (จ านวน 400 ภาพตวัอกัษร) ซ่ึงเป็น
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แม่แบบตวัอกัษรท่ีสร้างข้ึนใหม่ โดยแบ่งเป็นแม่แบบตวัอกัษรท่ีมีลกัษณะ และมีจ านวนท่ีน ามา
ทดลองแตกต่างกนัดงัน้ี 

(1) แม่แบบตวัอกัษรภาษาไทยลกัษณะตรงจ านวน 302 ภาพ ดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.17 (ก) 
(2) แม่แบบตวัอกัษรภาษาไทยลกัษณะเอียงซา้ยจ านวน 44 ภาพ ดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.17 (ข) 
(3) แม่แบบตวัอกัษรภาษาไทยลกัษณะเอียงขวาจ านวน 44 ภาพ ดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.17 (ค) 
(4) แม่แบบตวัเลขลกัษณะตรงจ านวน 10 ภาพ ดงัตวัอยา่งรูปท่ี 3.17 (ง)  

 
 
 
 
 
 

(ก) แม่แบบตวัอกัษรไทยลกัษณะตรง 

 
 
 
 
 

(ข) แม่แบบตวัอกัษรไทยลกัษณะเอียงซา้ย 
 
 

 
 
 

(ค) แม่แบบตวัอกัษรไทยลกัษณะเอียงขวา 

 
 
 
 
 

(ง) แม่แบบตวัเลขลกัษณะตรง 
 
รูปที ่3.17 ตวัอยา่งแม่แบบท่ีใชใ้นการทดลอง  
 

จากรูปท่ี 3.17 เป็นแม่แบบท่ีใชใ้นการทดลอง ซ่ึงมีทั้งลกัษณะเอียงซ้าย-ขวาและลกัษณะ
ตวัอกัษรแบบตรง โดยเป็นแม่แบบท่ีสร้างข้ึนขนาด 24×42 พิกเซล เม่ือเปรียบเทียบค่าสัมประสิทธ์ิ
ความคลา้ยคลึงกนัของภาพตวัอกัษร และภาพแม่แบบดงัสมการท่ี 2.16 ค่าสัมประสิทธ์ิท่ีได้เป็นค่า
น ้าหนกัของตวัอกัษรนั้นๆดงัตารางท่ี 3.1 เป็นผลของการเปรียบเทียบค่าสัมประสิทธ์ิของภาพตวัอกัษร
จะไดค้่าน ้าหนกัท่ีแตกต่างกนั ข้ึนอยูก่บัความคลา้ยคลึงกนัของโครงสร้างภาพ ซ่ึงในตารางท่ี 3.1 และ
ตารางท่ี 3.2 แสดงใหเ้ห็นถึงค่าความแตกต่างของค่าน ้าหนกัดงัรูปท่ี 3.18  
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(ก) ภาพเอียงซา้ย 45 องศา 

 
 
 
 
 

(ข) ภาพถ่ายหนา้ตรง 

 
 
 
 
 
(ค) ภาพถ่ายเอียงขวา 45 องศา 

 
 
 
 

(ง) การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

 
 
 
 

(จ) การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

 
 
 
 

(ฉ) การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 
 
รูปที ่3.18 ความแตกต่างขององศาการถ่ายภาพและการวเิคราะห์บริเวณไบนาร่ี   
 
ตารางที ่3.1 ผลการเปรียบเทียบค่าน ้าหนกัภาพตวัอกัษร 

ตวัอกัษรภาพ 
น ้าหนกัของรูปท่ี 3.18 (ง) 
การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

น ้าหนกัของรูปท่ี 3.18 (จ) 
การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

น ้าหนกัของรูปท่ี 3.18 (ฉ) 
การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

ก 0.5513 0.5941 0.6102 
ฉ 0.5591 0.5909 0.5791 
7 0.5724 0.5844 0.5702 
6 0.5747 0.6042 0.5830 
0 0.5911 0.5955 0.5841 
1 0.6027 0.6217 0.5686 

 
จากตารางท่ี 3.1 เป็นผลมาจากการเปรียบเทียบค่าความสัมพนัธ์ของตวัอกัษรภาพแม่แบบ

ท่ีสร้างข้ึนกบัรูปตวัอกัษรแผน่ป้ายดงัรูปท่ี 3.18 (ง) รูปท่ี 3.18 (จ) และรูปท่ี 3.18 (ฉ) ซ่ึงค่าของน ้ าหนกั
ท่ีไดจ้ากภาพหน้าตรง ภาพเอียงซ้าย 45 องศา และภาพเอียงขวา 45 องศา จะเห็นถึงค่าน ้ าหนกัท่ีไม่
เท่ากนั โดยค่าน ้ าหนักยงัข้ึนอยู่กบัผลของการปรับปรุงภาพ เพื่อเป็นกรณีศึกษา มุมมองของการ
ถ่ายภาพเอียง ไดท้  าการทดลองเพิ่มมุมมองการถ่ายภาพ คร้ังล่ะ 5 องศา รวมเป็น 19 มุม ตามลกัษณะ
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ขององศาการถ่ายภาพ จากภาคผนวกดงัรูปท่ี ก.8 แสดงค่าความแตกต่างของค่าน ้ าหนกัท่ีเปล่ียนแปลง
ไป ซ่ึงเปรียบเทียบเฉพาะตวัอกัษรเลข “5” แสดงค่าน ้ าหนักท่ีไดด้งัตารางท่ี 3.2 และน าขอ้มูลค่า
น ้ าหนกัท่ีไดแ้สดงเป็นกราฟเพื่อเปรียบเทียบความแตกต่างของน ้ าหนกัดงัรูปท่ี 3.20 จากตารางท่ี 3.2 
เป็นการเปรียบเทียบตวัอกัษรเลข “5” จากภาพถ่ายแผน่ป้ายท่ีมีเลขป้าย “ช ร 5 6 6 9” ท่ีน ามาทดลอง
เน่ืองจากต าแหน่งเลข “5” อยูต่รงกลางแผน่ป้ายดงัรูปท่ี 3.19 (ข)  
 
    
 
 
 
          
 
    
                       (ก) องศาการถ่ายภาพ                                           
 
รูปที ่3.19 การเพิ่มองศาการถ่ายภาพคร้ังล่ะ 5 องศาและตวัอยา่งแม่แบบ 
 
ตารางที ่3.2 ผลการเปรียบเทียบค่าน ้าหนกัภาพตวัอกัษรเลข “5”  

องศาการถ่ายภาพ น ้าหนกัภาพตวัอกัษร องศาการถ่ายภาพ น ้าหนกัภาพตวัอกัษร 

ภาพถ่ายหนา้ตรง 0.6127 ภาพถ่ายหนา้ตรง 0.6127 
เอียงซา้ย 5 องศา 0.6139 เอียงขวา 5 องศา 0.6031 
เอียงซา้ย 10 องศา 0.5979 เอียงขวา 10 องศา 0.5935 
เอียงซา้ย 15 องศา 0.5902 เอียงขวา 15 องศา 0.5942 
เอียงซา้ย 20 องศา 0.5714 เอียงขวา 20 องศา 0.5641 
เอียงซา้ย 25 องศา 0.5792 เอียงขวา 25 องศา 0.5836 
เอียงซา้ย 30 องศา 0.5793 เอียงขวา 30 องศา 0.5652 
เอียงซา้ย 35 องศา 05645 เอียงขวา 35 องศา 0.5640 
เอียงซา้ย 40 องศา 0.5669 เอียงขวา 40 องศา 0.5604 
เอียงซา้ย 45 องศา 0.5537 เอียงขวา 45 องศา 0.5509 

(ข) ผลจากการวเิคราะห์ไบนาร่ี 

(ค) ภาพเลข 5 และแม่แบบตวัเลข 5 
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รูปที ่3.20 ค่าน ้าหนกัของตวัอกัษรเลข “5” ในมุมมององศาท่ีแตกต่างกนั    
 

จากตารางท่ี 3.2 และรูปท่ี 3.20 เป็นผลสรุปการทดลองของการเปรียบเทียบค่าส า
ประสิทธ์ิของภาพตัวอักษรท่ีคาดว่าเป็นเลข “5” สามารถสรุปได้ว่า เม่ือองศาในการถ่ายภาพ
เปล่ียนแปลงไปโครงสร้างของภาพตวัอกัษรท่ีน ามาเปรียบเทียบแม่แบบมีความไม่สมบูรณ์ ส่งผลให้
ค่าความส าพนัธ์ของภาพนั้นๆลดนอ้ยลง ท าให้เกิดความผิดพลาดในการรู้จ าตวัอกัษร ซ่ึงนอกจากน้ีมี
ผลการทดลองภาพถ่ายท่ีแกไ้ขภาพเอียงดงัรูปท่ี 3.21 โดยสรุปผลการทดลองดงัตารางท่ี 3.3  
 

 
 
 
 

 
(ก) ภาพเอียงซา้ย 45 องศา 

 
 
 
 

 
(ข) ภาพเอียงขวา 45 องศา 

 
 
 
 

(ค) การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

 
 
 
 

(ง) การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

 
รูปที ่3.21 ความแตกต่างขององศาการถ่ายภาพท่ีผา่นการแกไ้ขปัญหาภาพถ่ายเอียง   
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  จากรูปท่ี 3.21 (ก) และรูปท่ี 3.21 (ข) เป็นผลของขั้นตอนการคน้หาต าแหน่งป้ายท่ีคาดวา่
เป็นต าแหน่งแผ่นป้าย ส าหรับภาพท่ีผ่านการแปลงภาพสัมพรรคแกปั้ญหาภาพถ่ายเอียง และผลของ
การปรับปรุงภาพดงัรูปท่ี 3.21 (ค) และดงัรูปท่ี 3.21 (ง) โดยเม่ือผา่นขั้นตอนการหาค่าสัมประสิทธ์ิ
เปรียบเทียบตวัอกัษรและแม่แบบ มีผลการทดลองเป็นน ้าหนกัของตวัอกัษรดงัตารางท่ี 3.3   
 
 ตารางที ่3.3 ผลการเปรียบเทียบค่าน ้าหนกัภาพตวัอกัษรท่ีแกไ้ขภาพถ่ายเอียง 

ตวัอกัษรภาพ 
น ้าหนกัของรูปท่ี 3.20 (ค)   
การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

น ้าหนกัของรูปท่ี 3.20 (ง)        
การคน้หาบริเวณไบนาร่ี 

5 0.5563 0.6107 
ก 0.5642 0.6002 
ว 0.5602 0.5923 
8 0.5848 0.5772 
3 0.5890 0.5844 
1 0.5941 0.5706 
0 0.5943 0.5648 

 
จากตารางท่ี 3.1 ตารางท่ี 3.2 และตารางท่ี 3.3 สรุปไดว้่า ความสัมพนัธ์ของของการ

เปรียบเทียบค่าส าประสิทธ์ิของภาพ เป็นผลมาจากการปรับปรุงภาพ และองศาในการถ่ายภาพ เม่ือ
โครงสร้างของภาพไม่สมบูรณ์  มีขนาดไม่ตรงกนั โครงสร้างของภาพท่ีผา่นการปรับปรุงมีความเอียง
ไม่เท่าแม่แบบ หรือมีความแตกต่างจากแม่แบบ จะส่งผลต่อค่าน ้ าหนกัท่ีไดแ้ละเป็นผลให้มีความส า
พนัธ์ท่ีมีต่อแม่แบบน้อยลง เป็นผลให้เกิดความผิดพลาดในการจดจ า ขั้นตอนต่อมาเป็นการแสดงผล
การทดลองเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขได ้(Post Processing) ซ่ึงเป็นขั้นตอนสุดทา้ยของการรู้จ า
ตวัอกัษรด้วยแสง (OCR) ขั้นตอนน้ีอาศยัการเปรียบเทียบค่าน ้ าหนักท่ีได้จากขั้นตอนข้างต้น 
ประยกุตใ์ชก้ารหาค่าท่ีใกลเ้คียง (K-NN) เปรียบเทียบกบัค่าน ้ าหนกัท่ีผา่นการฝึกสอนหรือก าหนดเป็น
ตวัอกัษรนั้นๆ โดยเตรียมชุดฝึกสอนตวัเลข 0-9 และ ก - ฮ จ านวน 400 ชุดขอ้มูล หรือเท่ากบัตวัอกัษร
แม่แบบท่ีน ามาหาค่าส าประสิทธ์ิดงัรูปท่ี 3.22 (ก) และรูปท่ี 3.22 (ข) จากนั้นน าค่าน ้ าหนกัท่ีไดม้าหา
ค่าระยะห่างของตวัอกัษรทั้งหมด โดยวดัค่า Euclidean Distance ดงัสมการท่ี 2.17 และสมการท่ี 2.18 
โดยเปรียบเทียบกบัชุดฝึกสอน หรือค่าน ้ าหนกัของตวัอกัษรในแต่ล่ะตวั แสดงผลของตวัอกัษรล าดบั
นั้นๆดงัรูปท่ี 3.22 (ค) แสดงผลเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขไดด้งัรูปท่ี 3.22 (ง)  
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ล าดบัของตวัอกัษร 

ตวัอกัษรท่ีผา่นการ

ฝึกสอน 

 
 
 
 
 
 
 

รูป   
 

 
 
 
 
 
 
รูปที ่3.22 ขั้นตอนการเปรียบเทียบค่าน ้าหนกั   

 
3.5 การเปรียบเทยีบตัวอกัษรและเปลีย่นเป็นเสียง (Speech Generating) 

การแสดงผลเป็นเสียงเป็นการเปรียบเทียบตวัอกัษรกบัฐานขอ้มูลเสียง โดยการเตรียมชุด
ขอ้มูลเสียงเป็นเสียงขอ้มูลของผูใ้ช้รถบนัทึกเป็นฐานขอ้มูลมีขั้นตอนการเปรียบเทียบเสียงดงัรูปท่ี 
3.23 ซ่ึงผลของการแสดงเสียงจะมีความแม่นย  าเท่ากบัผลของการจดจ าตวัอกัษรเสมอ จากขั้นตอนดงัท่ี
กล่าวมาแสดงผลของการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย การรู้จ าตวัอกัษร และสัญญาณเสียงดงัรูปท่ี 3.24 

 

 
 
รูปที ่3.23 ขั้นตอนการเปรียบเทียบฐานขอ้มูลเสียง  

(ข) การเปรียบเทียบตวัอกัษร 

(ค) ผลจากการรู้จ าตวัอกัษร (ง) ตวัอกัษรท่ีสามารถแกไ้ขได ้

(ก) การฝึกสอนหรือค่าระยะห่างท่ี

ก าหนดล าดบัของตวัอกัษรในฐานขอ้มูล 
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             (ก) ผลการคน้หาต าแหน่งป้าย   (ข) ผลการรู้จ าตวัอกัษร       (ค) ผลการแสดงเสียง 
 

 
              (ก) ผลการคน้หาต าแหน่งป้าย   (ข) ผลการรู้จ าตวัอกัษร    (ค) ผลการแสดงเสียง 

 

 
              (ก) ผลการคน้หาต าแหน่งป้าย   (ข) ผลการรู้จ าตวัอกัษร    (ค) ผลการแสดงเสียง 
 
รูปที ่3.24 ผลการคน้หาป้าย ผลการรู้จ าตวัอกัษร และผลการแสดงสัญญาณเสียง  
 
 



บทที ่4 
ผลการวเิคราะห์ข้อมูล 

 งานวิจยัเร่ือง การรู้จ าตวัอกัษรแผน่ป้ายทะเบียนดว้ยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสงร่วมกบั
เทคนิคการหาค่าท่ีใกลเ้คียงโดยแสดงผลเป็นเสียงพูด ทดลองโดยใชรู้ปถ่ายแผน่ป้ายทะเบียนเอียง มี
ลกัษณะการถ่ายภาพเอียงแตกต่างกนั 7 มุมมองตามลกัษณะการถ่ายภาพ ทดลองโดยแบ่งเป็นองศาล่ะ 
65 ภาพ โดยมีภาพถ่ายท่ีน ามาทดลองทั้งหมด 465 ภาพ ในการถ่ายภาพแบ่งออกเป็น 2 แบบคือ แผน่
ป้ายท่ีมีลกัษณะถ่ายภาพในระนาบแกน X และแผ่นป้ายท่ีมีลกัษณะถ่ายภาพไม่อยู่ในระนาบแกน X 
กล่าวคือ แผน่ป้ายคว  ่าหนา้หรือแผน่ป้ายเงยหนา้ ซ่ึงภาพถ่ายท่ีน ามาทดลองยงัสามารถแบ่งออกเป็น 3 
ลกัษณะคือ แผน่ป้ายท่ีมี 5 ตวัอกัษร แผน่ป้ายท่ีมี 6 ตวัอกัษร และแผน่ป้ายท่ีมี 7 ตวัอกัษร ขั้นตอนใน
การทดลองแบ่งออกเป็น 3 ส่วนคือ 1) การคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียน 2) การรู้จ าตวัอกัษร ซ่ึงใน
ขั้นตอนของการรู้จ าตวัอกัษร สามารถแบ่งผลการทดลองออกเป็น 3 แบบคือ ผลการแบ่งส่วนภาพ ผล
การรู้จ าตวัอกัษร และผลการรู้จ าตวัอกัษรบนแผ่นป้าย 3) การเปรียบเทียบตวัอกัษรแลว้เปล่ียนเป็น
เสียง โดยมีผลการทดลองดงัน้ี  

 
4.1  ผลของการค้นหาต าแหน่งของป้ายทะเบียน (Location License Plate: LLP) 

 การคน้หาแผน่ป้าย เป็นขั้นตอนท่ีมีความส าคญัเน่ืองจากผลของการคน้หาต าแหน่งป้าย ส่งผล
ต่อขั้นตอนของการรู้จ าตวัอกัษร ซ่ึงการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายเป็นการแยกแยะขอ้มูลภาพ ท่ีคาดว่า
เป็นต าแหน่งแผน่ป้ายออกจากภาพตน้ฉบบั จากการทดลองภาพถ่ายทั้งหมด 465 ภาพ สามารถคน้หา
ต าแหน่งแผน่ป้ายไดถู้กตอ้ง 433 ภาพ คิดเป็นร้อยละ 93.12 โดยสรุปผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.1   

 

ตารางที ่4.1 ผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย 

ลกัษณะการถ่ายภาพ 
จ านวนภาพถ่ายท่ีใช ้

ในการทดลอง 
จ านวนต าแหน่ง 

ท่ีถูกตอ้ง 
คิดเป็นร้อยละ 

ประเภทท่ี 1 420 391 93.10 
ประเภทท่ี 2 45 42 93.33 

รวม 465 433 93.12 
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จากตารางท่ี  4.1 เม่ือประเภทท่ี  1 คือ แผ่นป้ายท่ีมีลกัษณะการถ่ายภาพในระนาบแกน X, 
ประเภทท่ี 2 คือ ป้ายท่ีมีลกัษณะคว  ่าหนา้หรือป้ายท่ีมีลกัษณะเงยหนา้ ล าดบัต่อมาเป็นการทดลองโดย
ในลกัษณะการถ่ายภาพ 7 ลกัษณะคือ ก าหนดภาพหนา้ตรง เอียงซ้าย 15 องศา เอียงซ้าย 30 องศา เอียง
ซา้ย 45 องศา เอียงขวา 15 องศา เอียงขวา 30 องศา เอียงขวา 45 องศา จากการทดลองดว้ยภาพถ่าย 465 
ภาพ ซ่ึงแบ่งเป็นมุมมองล่ะ 65 ภาพ มีผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.2      
  
ตารางที่ 4.2 ผลของการคน้หาต าแหน่งของแผน่ตามลกัษณะการถ่ายภาพ 7 ลกัษณะ 

องศาในการถ่ายภาพ 
จ านวนแผน่ป้ายท่ีใชใ้น 

การทดลอง 

จ านวนต าแหน่งท่ี 
ถูกตอ้ง 

คิดเป็นร้อยละ 

เอียงซา้ย 45° 65 58 89.23 % 
เอียงซา้ย 30° 65 60 92.30 % 
เอียงซา้ย 15° 65 64 98.46 % 
หนา้ตรง 65 65 100.0 % 

 เอียงขวา 15° 65 63 96.92 % 
 เอียงขวา 30° 65 63 96.92 % 
เอียงขวา 45° 65 60 92.30 % 

รวม 465 433 93.12 % 
 

 จากตารางการทดลองท่ี 4.2 พบวา่เทคนิคท่ีน าเสนอสามารถตรวจจบัแผน่ป้ายให้ความถูกตอ้ง

ทั้งหมดจ านวน 433 ภาพ โดยเฉล่ีย 93.12 จากจ านวนแผน่ป้าย 465 ภาพ และยงัให้ความถูกตอ้งท่ีร้อย

ละ 100 ในลกัษณะการถ่ายภาพหนา้ตรง ซ่ึงผลการทดลองในมุมมองท่ีนอ้ยท่ีสุดในลกัษณะของการ

ถ่ายภาพเอียงซา้ย 45 องศา คิดเป็นร้อยละ 89.23 โดยเทคนิคท่ีใชมี้ขอ้ดีคือ สามารถคน้หาต าแหน่งป้าย

ทะเบียนในกรณีท่ีแผ่นป้ายท ามุมกล้องถ่ายภาพเอียง ซ่ึงเป็นผลท าให้การค้นหาแผ่นป้ายมีความ

หลากหลายมากข้ึนดงัรูปท่ี 4.1 เป็นตวัอยา่งผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนประเภทท่ี 1 และ

ดงัรูปท่ี 4.2 เป็นผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายประเภทท่ี 2 เป็นภาพท่ีผา่นการแปลงสัมพรรค 
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ภาพตน้ฉบบั ต าแหน่งของแผน่ป้าย ผลการแสดงต าแหน่ง 

 
 
 

 
 
 

 
 

 
 

 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.1 ตวัอยา่งผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนประเภทท่ี 1   
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ภาพตน้ฉบบั ต าแหน่งของแผน่ป้าย ผลการแสดงต าแหน่ง 
 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.1 ตวัอยา่งผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนประเภทท่ี 1 (ต่อ)  
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ภาพตน้ฉบบั ต าแหน่งของแผน่ป้าย ผลการแสดงต าแหน่ง 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 

 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.2 ตวัอยา่งผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนประเภทท่ี 2  



65 
 

จากผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.1 และผลการทดลองตารางท่ี 4.2 เป็นผลการทดลองโดยการ

คน้หาต าแหน่งแผ่นป้ายท่ีมีลกัษณะตรงในระนาบแกน X และภาพท่ีมีลกัษณะเงยหน้าหรือคว  ่าลง 

รวมถึงการทดลองลกัษณะการถ่ายภาพ 7 แบบ โดยทดลองกบัแผน่ป้ายทั้งหมดจ านวน 465 ภาพ มีผล

การทดลองท่ีถูกตอ้งโดยเฉล่ียร้อยละ 93.12 ซ่ึงมีความผิดพลาด 32 แผ่นป้าย คิดเป็นร้อยละ 6.88 ซ่ึง

ความผดิพลาดเกิดจากลกัษณะการถ่ายภาพท่ีมีมุมเอียงมากเกินไปและระยะในการถ่ายภาพซ่ึงมีความ

ผดิพลาดดงัรูปท่ี 4.3 

 

ภาพตน้ฉบบั ต าแหน่งของแผน่ป้าย ผลการแสดงต าแหน่ง 
 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 
 

 

  

 
รูปที ่4.3 ตวัอยา่งผลการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนท่ีผดิพลาด 
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4.2  ผลการรู้จ าตัวอกัษรบนแผ่นป้าย (Character Recognition: CR)  

 การรู้จ าตวัอกัษร งานวิจยัน้ีพฒันาดว้ยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (Optical Character 
Recognition: OCR) ร่วมกบัการหาค่าท่ีใกลเ้คียง (K-Nearest Neighbor: K-NN) ซ่ึงสามารถแบ่งผลการ
ทดลองออกเป็นหลายส่วน ข้ึนอยู่กบัลกัษณะของภาพท่ีน ามาประมวล ผลการทดลองอนัดบัแรกเป็น
การแบ่งส่วนภาพตวัอกัษร (Segmentation) ซ่ึงผลการแบ่งส่วนภาพแสดงถึงประสิทธิภาพของการ
ปรับปรุงภาพ (Normalization) โดยเป็นขั้นตอนแรกของการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง (OCR) ในการ
ทดลองกบัภาพถ่าย 465 ภาพ โดยแบ่งเป็นภาพท่ีมีตวัอกัษรแผน่ป้าย 7 ตวัอกัษร ภาพท่ีมี 6 ตวัอกัษร
และภาพท่ีมี 5 ตวัอกัษร จากการทดลองสรุปผลการแบ่งส่วนภาพดงัตารางท่ี 4.3  

ตารางที่ 4.3 ผลจากการแบ่งส่วนภาพ 
จ านวนภาพท่ีใช ้
ในการทดลอง 

จ านวนตวัอกัษร 
แผน่ป้าย 3 แบบ 

จ านวนแผน่ป้าย 
จ านวนตวัอกัษร 
แผน่ป้ายทั้งหมด 

ผลจากการแบ่ง 
ตวัอกัษร 

 
465 ภาพ 

5 ตวัอกัษร 7 ภาพ 35 ตวัอกัษร 35 ตวัอกัษร 
6 ตวัอกัษร 310 ภาพ 1,860 ตวัอกัษร 1,788 ตวัอกัษร 
7 ตวัอกัษร 148 ภาพ 1,036 ตวัอกัษร 861 ตวัอกัษร 

  

จากตารางท่ี 4.3 เป็นผลการทดลองในขั้นตอนของการแบ่งส่วนภาพ ซ่ึงจากจ านวนภาพ

ทั้งหมดท่ีใชใ้นการทดลอง สามารถสรุปผลการทดลองโดยภาพท่ีมีนวน 5 ตวัอกัษร สามารแบ่งส่วน

ได ้35 ตวัอกัษร โดยคิดเป็นร้อยละ 100 ภาพท่ีมีจ านวน 6 ตวัอกัษร สามารถแบ่งส่วนได ้1,788 

ตวัอกัษร คิดเป็นร้อยละ 96.13 และภาพท่ีมีจ านวน 7 ตวัอกัษร สามารถแบ่งส่วนได ้861 ตวัอกัษร คิด

เป็นร้อยละ 83.10 จากผลการทดลองดงักล่าว แสดงผลของการแบ่งภาพตวัอกัษรโดยการสร้างเส้น

อา้งอิงขอบภาพ เพื่อแสดงถึงตวัอกัษรท่ีน าไปใชใ้นการรู้จ าดงัรูปท่ี 4.4 ซ่ึงในการทดลองยงัมีความ

ผดิพลาดเกิดจาก ภาพตวัอกัษรติดกบัขอบแผน่ป้าย ท าให้บริเวณของตวัอกัษรท่ีผ่านการขั้นตอนการ

ปรับปรุงภาพขาดหาย ซ่ึงเป็นผลมาจากมุมมองของการถ่ายภาพเอียง ท าให้ตวัอกัษรท่ีอยู่ต  าแหน่ง

สุดทา้ยมีขนาดเล็กลง และติดกบัขอบแผน่ป้าย ดงัรูปท่ี 4.5 
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              (ก) ผลการคน้หาแผน่ป้าย                         (ข) ผลการปรับปรุงภาพและเส้นอา้งอิงขอบภาพ 

 

 

 

                                                         (ค) ผลการแบ่งส่วนภาพ 

รูปที ่4.4  ผลการแบ่งส่วนภาพ 

 

 

 

              (ก) ผลการคน้หาแผน่ป้าย                         (ข) ผลการปรับปรุงภาพและเส้นอา้งอิงขอบภาพ 

 

                                                         (ค) ผลการแบ่งส่วนภาพ 

รูปที ่4.4  ผลการแบ่งส่วนภาพ (ต่อ)  



68 
 

ผลการแสดงต าแหน่งแผน่ป้าย 
การปรับปรุงภาพและการแบ่งตวั 
อกัษรดว้ยเส้นอา้งอิงขอบภาพ 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 

 
 
 

 

  

  

 
รูปที ่4.4 ผลการแบ่งส่วนภาพ (ต่อ) 
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ผลจากการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย 
การปรับปรุงภาพและสาเหตุความ

ผดิพลาดของการแบ่งส่วนภาพ 
 
 
 
 
 
 

(ก) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 
 

(ข) เกิดจากความสมดุลของแสงท าให้
ภาพมีบริเวณไบนาร่ีท่ีเป็นขอบแผน่ป้าย 

 
 
 
 
 
 

(ค) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 
 

(ง) ตวัอกัษรภาพติดขอบแผน่ป้าย 
 
 
 
 
 
 

(จ) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 
 

(ฉ) ตวัอกัษรขาดหายไม่สมบูรณ์ 
 
รูปที ่4.5 ตวัอยา่งภาพท่ีมีความผดิพลาดจาดขั้นตอนการปรับปรุงภาพและการแบ่งส่วน  
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จากตารางท่ี 4.3 ผลการแบ่งส่วนภาพ ล าดบัต่อมาเป็นการจดจ าตวัอกัษรโดยน าภาพท่ีสามารถ
แบ่งส่วนไปจดจ าตวัอกัษรโดยใชก้ารหาค่าสัมประสิทธ์ิของภาพ 2 ภาพผลท่ีไดเ้ป็นค่าน ้ าหนกัของ
ขอ้มูลภาพนั้นๆ มีค่าน ้ าหนกัไม่เกิน 1 ซ่ึงเป็นขั้นตอนของเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรด้วยแสงพฒันา
ร่วมกบัการหาค่าท่ีใกลเ้คียง สรุปผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.4 

ตารางที่ 4.4 ผลจากการรู้จ าตวัอกัษร 
จ านวนภาพท่ีใช ้
ในการทดลอง 

จ านวนตวัอกัษร 
แผน่ป้าย 3 แบบ 

ผลจากการแบ่ง 
ตวัอกัษร 

ผลการรู้จ า 
ตวัอกัษรท่ีถูกตอ้ง 

ผลการรู้จ า  
คิดเป็นร้อยล่ะ 

 
465 ภาพ 

5 ตวัอกัษร 35 ตวัอกัษร 35 ตวัอกัษร 100 % 
6 ตวัอกัษร 1,788 ตวัอกัษร 1,779 ตวัอกัษร 95.64 % 
7 ตวัอกัษร 861 ตวัอกัษร 853 ตวัอกัษร  82.33 % 

รวม 2,684 ตวัอกัษร 2,667 ตวัอกัษร 91.00 % 
  

จากตารางท่ี 4.4 เป็นผลการทดลองการรู้จ าตวัอกัษร โดยใชเ้ทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรดว้ยแสง 

(OCR) ร่วมกบัการหาค่าท่ีใกลเ้คียง (K-NN) เป็นการทดลองล าดบัต่อมาจากการแบ่งส่วนภาพ จาก

ตารางท่ี 4.4 มีจ านวนตวัอกัษรท่ีถูกตอ้งทั้งหมด 2,667 ตวัอกัษรจากจ านวน 2931 ตวัอกัษร คิดเป็นร้อย

ละ 91.00 จากจ านวนตวัอกัษรในแผน่ป้ายท่ีน ามาทดลองทั้งหมด จากตารางจะเห็นวา่ ผลของการรู้จ า

ป้ายแบบ 5 ตวัอกัษร มีประสิทธิภาพสูงท่ีสุดโดยเฉล่ียร้อยละ 100 แต่ป้ายแบบ 7 ตวัอกัษรมี

ประสิทธิภาพการรู้จ าน้อยท่ีสุดท่ีร้อยละ 82.33 ล าดบัต่อมางานวิจยัน้ีเป็นการรู้จ าแผ่นป้ายทะเบียน 

โดยภายใน 1 แผ่นป้ายท่ีน ามาทดลอง มีจ านวนของตวัอกัษรไม่เท่ากนัดงัการทดลองขา้งตน้ ใน

งานวจิยัน้ีเป็นการทดลองรู้จ าแผน่ป้าย ซ่ึงนัน่หมายถึงความถูกตอ้งของตวัอกัษรทั้งหมดบนแผน่ป้ายท่ี

น ามาทดลอง งานวิจยัน้ีทดลองรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียน โดยจ าแนกตามองศาการถ่ายภาพ 7 ลกัษณะคือ 

ก าหนดภาพหนา้ตรง เอียงซ้าย 15 องศา เอียงซ้าย 30 องศา เอียงซ้าย 45 องศา เอียงขวา 15 องศา เอียง

ขวา 30 องศา เอียงขวา 45 องศา ซ่ึงแบ่งเป็นมุมมองละ 65 ภาพ จากการทดลองดว้ยภาพถ่าย 465 ภาพ 

มีผลการทดลองดงัตารางท่ี 4.5 
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ตารางที่ 4.5 ผลจากการรู้จ าตวัอกัษรบนแผน่ป้าย 

องศาในการถ่ายภาพ 
จ านวนแผน่ป้ายท่ีใชใ้น 

การทดลอง 

จ านวนแผน่ป้าย 
ท่ีถูกตอ้ง 

คิดเป็นร้อยละ 

เอียงซา้ย 45° 65 53 81.53 % 
เอียงซา้ย 30° 65 59 90.76 % 
เอียงซา้ย 15° 65 62 95.38 % 
หนา้ตรง 65 65 100.0 % 

 เอียงขวา 15° 65 63 96.92 % 
 เอียงขวา 30° 65 62 95.38 % 
เอียงขวา 45° 65 55 84.61 % 

รวม 465 419 90.10 % 
 

 จากตารางท่ี 4.5 เป็นผลของการทดลองโดยใช้ภาพถ่ายแผ่นป้ายทะเบียนจ านวน 465 ภาพ 
แบ่งเป็นองศาการถ่ายภาพ ± 45 องศาคือ ภาพถ่ายเอียงซ้ายไม่เกิน 45 องศา และภาพถ่ายเอียงขวาไม่
เกิน 45 องศา มีผลการทดลองโดยเฉล่ียร้อยละ 90.10 โดยเทคนิคท่ีน าเสนอและผลการทดลองดงักล่าว 
มีประสิทธิภาพสูงสุดท่ีการรู้จ  าตวัอกัษรในลกัษณะภาพถ่ายหนา้ตรงโดยเฉล่ียร้อยละ 100 ซ่ึงในการ
ทดลองรู้จ าตวัอกัษรท่ีมีประสิทธิภาพน้อยท่ีสุดในลกัษณะการถ่ายภาพเอียงซ้าย 45 องศา โดยเฉล่ีย
ร้อยละ 81.53 โดยมีผลการทดลองดงัรูปท่ี 4.6 ซ่ึงเทคนิคดงัท่ีกล่าวมีขอ้ดีคือ สามารถรู้จ าตวัอกัษรบน
ป้ายกรณีท่ีแผน่ป้ายท ามุมกลอ้งถ่ายภาพเอียง โดยงานวิจยัน้ีส่งผลต่อการน าไปพฒันาในส่วนของการ
รู้จ าป้ายท่ีใชภ้ายในอาคาร ท่ีมีลกัษณะการตั้งกลอ้งถ่ายภาพในมุมเอียง  
 

ผลการแสดงต าแหน่ง ผลการรู้จ า แสดงเป็นตวัอกัษรท่ีแกไ้ขได ้

 
 
 
 

  

 
รูปที ่4.6 ผลการรู้จ าตวัอกัษร  
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ผลการแสดงต าแหน่ง ผลการรู้จ า แสดงเป็นตวัอกัษรท่ีแกไ้ขได ้

 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.6 ผลการรู้จ าตวัอกัษร (ต่อ) 
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ผลการแสดงต าแหน่ง ผลการรู้จ า แสดงเป็นตวัอกัษรท่ีแกไ้ขได ้

 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.6 ผลการรู้จ าตวัอกัษร (ต่อ)  
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จากตารางผลการทดลองท่ี 4.5 ผลการรู้จ าตวัอกัษรบนแผน่ป้ายมีความถูกตอ้งท่ีร้อยละ 90.10 
มีความผดิพลาดในการรู้จ าท่ีร้อยละ 9.9 ซ่ึงความผิดพลาดเกิดจาก ผลของการคน้หาต าแหน่งป้ายและ
ผลของขั้นตอนการปรับปรุงภาพ เน่ืองจากภาพท่ีใชใ้นการทดลองเป็นภาพท่ีมีความเขม้แสงแตกต่าง
กนั มีมุมมองการถ่ายภาพเอียงท่ีแตกต่างกนั ท าใหส่้งผลต่อการรู้จ าตวัอกัษรต าแหน่งสุดทา้ยของป้ายมี
ขนาดเล็กกวา่ตวัอกัษรดา้นหนา้ และภาพท่ีมีสัญญาณรบกวนขอบภาพ ท าให้โครงสร้างของตวัอกัษร
ติดกบัขอบแผน่ป้าย มีตวัอยา่งการรู้จ าท่ีผดิพลาดดงัรูปท่ี 4.7 

 

ผลจากการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้าย สาเหตุความผิดพลาด ผลจากการรู้จ าท่ีผิดพลาด 
 
 
 
 
 

(ก) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 

(ข) เกิดจากความสมดุลแสง 

 

 
 
 
 
 

(ค) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 

(ง) ตวัอกัษรติดขอบภาพ 

 

 
 
 
 
 

(จ) ภาพท่ีผา่นการคน้หาต าแหน่ง 

 
 
 
 
 

(ฉ) ตวัอกัษรขาดหาย 

 

 
รูปที ่4.7 ผลการรู้จ าตวัอกัษรท่ีผดิพลาด 
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4.3 การเปรียบเทยีบตัวอกัษรและเปลีย่นเป็นเสียง (Speech Generating) 
 การเปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็นเสียง งานวิจยัน้ีพฒันาโดยน าผลการรู้จ าตวัอกัษร
เปรียบเทียบกบัฐานขอ้มูลเสียงท่ีบนัทึกข้ึนเอง เป็นเสียยงขอ้มูลของผูใ้ชร้ถ สรุปผลการทดลองดงั
ตารางท่ี 4.6 
 

ตารางที่ 4.6 ผลการทดลองการเปล่ียนตวัอกัษรเป็นเสียง 

องศาในการถ่ายภาพ 
จ านวนแผน่ป้ายท่ีใชใ้น 

การทดลอง 

จ านวนเสียง 
ท่ีถูกตอ้ง 

คิดเป็นร้อยละ 

เอียงซา้ย 45° 65 53 81.53 % 
เอียงซา้ย 30° 65 59 90.76 % 
เอียงซา้ย 15° 65 62 95.38 % 
หนา้ตรง 65 65 100.0 % 

 เอียงขวา 15° 65 63 96.92 % 
 เอียงขวา 30° 65 62 95.38 % 
เอียงขวา 45° 65 55 84.61 % 

รวม 465 419 90.10 % 
 

จากตารางผลการทดลองท่ี 4.6 การเปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็นเสียงมีความถูกตอ้ง

ร้อยละ 90.10 มีความผิดพลาดในการแสดงเสียงท่ีร้อยละ 9.9 ความผิดพลาดของการแสดงเสียง

เน่ืองจากความผิดพลาดของการคน้หาต าแหน่งแผ่นป้ายและการรู้จ าตวัอกัษร โดยมีตวัอย่างการ

เปรียบเทียบตวัอกัษรและเปล่ียนเป็นเสียงดงัรูปท่ี 4.8 ซ่ึงผลการทดลองของการแสดงเสียงมีความ

แม่นย  าเท่ากบัผลจากการรู้จ าตวัอกัษรเสมอ 
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ผลการแสดงต าแหน่ง ผลการรู้จ าตวัอกัษร ผลการแสดงเสียง 
 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.8 ตวัอยา่งผลการทดลองเปล่ียนตวัอกัษรเป็นเสียง 
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ผลการแสดงต าแหน่ง ผลการรู้จ าตวัอกัษร ผลการแสดงเสียง 
 
 
 
 

  

 
 
 
 

  

 
 
 

  

   

   

 
รูปที ่4.8 ตวัอยา่งผลการทดลองเปล่ียนตวัอกัษรเป็นเสียง (ต่อ)   



บทที ่5 
สรุปผลการวจิยั การอภปิรายผล และข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการวจัิย 

 การรู้จ าตวัอกัษรป้ายทะเบียนด้วยเทคนิคการรู้จ าตวัอกัษรด้วยแสงร่วมกับการหาค่าท่ี
ใกลเ้คียงโดยแสดงผลเป็นเสียงพูด งานวิจยัน้ีแบ่งขั้นตอนการทดลองออกเป็น 3 ส่วน ส่วนท่ีหน่ึงคือ
การคน้หาต าแหน่งแผ่นป้าย (Location License Plate: LLP) ประยุกต์ใชเ้ทคนิคการแปลงสัมพรรค 
(Affine Transformation: AT) แกไ้ขภาพถ่ายเอียง และใช้เทคนิคการคน้หาขอบภาพโซเบล (Sobel 
Edge) เพิ่มความเขม้ของเส้นขอบภาพ จากนั้นแปลงภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลยีแบบเปิด (Opening) 
เพื่อลดสัญญาณรบกวนเปรียบเทียบค่าเทรสโฮลแปลงเป็นภาพไบนาร่ีตามล าดบั ขั้นตอนต่อมาแปลง
ภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโลยีแบบขยาย (Dilation) เทคนิคมอร์โฟโลยีแบบกดักร่อน (Erosion) ซ่ึงผล
การประมวลผลภาพจะไดต้ าแหน่งของบริเวณไบนาร่ีท่ีคาดว่าเป็นต าแหน่งของแผ่นป้าย มีลกัษณะ
เป็นส่ีเหล่ียมหรือวตัถุแบบ Rectangle ล าดบัต่อมาวิเคราะห์พื้นท่ีไบนาร่ี (Blob Analysis) และ
ค านวณหาขอบบน-ล่าง ขอบซ้าย-ขวา ขยายบริเวณไบนาร่ี จะได้ไบนาร่ีท่ีมีพื้นท่ีมากข้ึนและสกดั
ต าแหน่งของบริเวณไบนาร่ี เปรียบเทียบกบัภาพระดบัระดบัสี (RGB) แสดงต าแหน่งของภาพท่ีคาดวา่
เป็นแผ่นป้ายทะเบียน ส่วนท่ีสองคือการรู้จ าตวัอกัษรพฒันาโดยเทคนิคการรู้จ าด้วยแสง (Optical 
Character Recognition: OCR) ซ่ึงสามารถแบ่งยอ่ยออกเป็นหลายขั้นตอนโดยอนัดบัแรก แปลงภาพ
ดว้ยเทคนิคการเพิ่มความคมชดั (Image Contrast) ท าใหภ้าพคมชดัมากข้ึน ล าดบัต่อมาแปลงภาพเทรด
โฮล (Threshold)  และกรองสัญญาณรบกวนท่ีไม่ตอ้งการ (Fill- hold) แปลงภาพดว้ยเทคนิคมอร์โฟโล
ยแีบบเปิดและเทคนิคมอร์โฟโลยแีบบปิดตามล าดบั เปรียบเทียบต าแหน่งของภาพท่ีผา่นการเพิ่มความ
คมชดัและภาพท่ีผ่านการกรองสัญญาณรบกวน จะไดต้  าแหน่งของภาพป้ายทะเบียนท่ีไม่มีสัญญาณ
รบกวนขอบภาพ จากนั้นแปลงภาพเทรดโฮล (Threshold) เป็นการตั้งระดบัของภาพเปรียบเทียบ
พิกเซลภาพผลการเปรียบเทียบเป็นภาพไบนาร่ี (0,1) แล้วกรองสัญญาณรบกวน (noise) ท าการ
วิเคราะห์ไบนาร่ี (คน้หาพื้นท่ีของไบนาร่ีท่ีตอ้งการ) แลว้ท าการแบ่งภาพตวัอกัษรหรือบริเวณไบนาร่ี
ออกจากกนั ล าดบัต่อมาเป็นการรู้จ าภาพใชก้ารเปรียบเทียบตวัอกัษรกบัแม่แบบ กล่าวอีกคือการหาค่า
สัมประสิทธ์ิของภาพ (Two-Correlation Coefficient) ระหวา่งแม่แบบภาพกบัภาพตวัอกัษร ปรับขนาด
ให้เท่ากนัจะไดค้่าน ้ าหนกัของตวัอกัษร แลว้ใช้การหาค่าท่ีใกลเ้คียง (K-Nearest Neighbor: K-NN) 
เปรียบเทียบน ้ าหนักของฐานขอ้มูลตวัอกัษร แสดงเป็นตวัอกัษรท่ีสามารถแก้ไขได้ (text) ล าดับ



79 
 

สุดทา้ย เป็นขั้นตอนในการแสดงผลของการเปรียบเทียบตวัอกัษรท่ีไดจ้ากการรู้จ ากบัฐานขอ้มูลเสียง
แสดงผลเป็นเสียงขอ้มูลของผูใ้ชร้ถและสัญญาณเสียง 

จากเทคนิคและขั้นตอนดงักล่าวการคน้หาต าแหน่งแผน่ป้ายทะเบียนและการรู้จ าตวัอกัษรมี

ผลการทดลองโดยเฉล่ียร้อยล่ะ 93.12 และร้อยล่ะ 90.10 ตามล าดบั รวมถึงการแสดงขอ้ความเสียงมีผล

ความถูกตอ้งโดยเฉล่ียร้อยล่ะ 90.10 ซ่ึงผลการทดลองยงัมีขอ้ผิดพลาดเน่ืองจากไม่สามารถเก็บขอ้มูล

ของแผน่ป้ายในสถานะท่ีมีความสมดุลของแสงเท่ากนัและยงัไม่สามารถรู้จ าแผน่ป้ายทะเบียนกรณีท่ี

แผน่ป้ายท ามุมกลอ้งถ่ายภาพเอียงเกินกวา่ ± 45 องศา  

 

5.2 ข้อเสนอแนะในการพฒันา 

5.2.1 การเก็บขอ้มูลภาพถ่ายนอกเหนือจากองศาท่ีใชใ้นการทดลอง 
5.2.2 การเก็บขอ้มูลภาพถ่ายในสภาพแวดลอ้มท่ีมีสัญญาณรบกวนสูง 
5.2.3 การเปล่ียนตวัอกัษรเป็นเสียงไม่เหมาะในการใชง้านของระบบรู้จ าแผน่ป้าย 
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