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ระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางสําหรับการเคล่ือนท่ีอากาศยานแบบไรคนขับ 

โดยใชภาพสามมิติแบบสเตอริโอสโคปก 

Obstacle Detection for Unmanned Aerial Vehicle Movement  

by Using 3D Stereoscopic 
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บทคัดยอ 

ส่ิงกีดขวางคืออุปสรรคตอการเคล่ือนที่ของอากาศยานแบบไรคนขับในสถานการณตาง ๆ ซ่ึงพื้นที่ที่มีส่ิง

กีดขวางหรือภูมิประเทศที่เขาถึงยากจะสงผลใหการเคล่ือนที่อากาศยานแบบไรคนขับมีอุปสรรค และอาจปะทะกับ

ส่ิงกีดขวางระหวางการเคล่ือนที่ได ดังน้ันความแมนยําในการตรวจจับส่ิงกีดขวางจึงมีความสําคัญสําหรับการ

เคล่ือนที่อากาศยานแบบไรคนขับ งานวิจัยน้ีจึงไดพัฒนาระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางสําหรับการเคล่ือนที่อากาศยาน

แบบไรคนขับโดยใชเทคนิคสหสัมพันธ (cross-correlation) ของภาพสามมิติแบบสเตอริโอสโคปก (3D 

stereoscopic) เพื่อหาความสัมพันธของภาพสามมิติ ซ่ึงประกอบดวยขั้นตอนวิเคราะหหาส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศน

การเคล่ือนที่ และขั้นตอนการวิเคราะหทิศทางการหลบหลีก โดยพิจารณาจากคาสหสัมพันธของภาพสามมิติวามี

ความสัมพันธกันมากนอยเพียงใด ซ่ึงความสัมพันธน้ันสามารถวิเคราะหไดวามีส่ิงกีดขวางการเคล่ือนที่อยูหรือไม 

การวัดประสิทธิภาพของระบบทําดวยการถายภาพแบบสามิติแบบสเตอริโอสโคปกแลวนําเขาใหระบบทําการ

วิเคราะห ผลการทดลองแสดงใหเห็นวาระบบสามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่มีความถูกตอง 

83.33 % และระบบสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่มีความถูกตองที่ 85.71% 
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ABSTRACT 

Obstacle is a hindrance to the unmanned aerial vehicle movement in various situations. 

The terrain has obstacle difficult movement effect, or the movement may be clash with 

obstacles. So the accuracy of the obstacle detection is very important for unmanned aerial 

vehicle movement. This paper proposes an obstacle detection system for unmanned aerial 

vehicle movement using correlation techniques of 3D Stereoscopic to examine the relationship 

of 3D images. The proposed system consists of two processes which are the obstacles detection 

in the movement vision, and objects avoidance by analysis of the correlation of 3D images. The 

correlation can analyze an obstacle of the movement. The system performances are evaluated 

by using 3D stereoscopic images input to the system to analyze it. The experiments results 

showed that accuracy of the detected obstacles in the movement vision is 83.33 %, and objects 

avoidance in the movement vision is 85.71 %. 

 

คําสําคัญ: ภาพสามมิติแบบสเตอริโอสโคปก  การตรวจจับส่ิงกีดขวาง  อากาศยานแบบไรคนขับ 

Keyword: 3D stereoscopic, Obstacle detection, Unmanned aerial vehicle 

 

บทนํา 

การเคล่ือนที่ของอากาศยานแบบไรคนขับใน

พื้นที่ที่มีภูมิประเทศที่เขาถึงไดยากลําบาก สงผลใหการ

เคล่ือนที่ เกิดความผิดพลาดอีกทั้งทําใหเกิดความลาชา 

ซ่ึงอาจสงผลใหเกิดอันตรายและสูญเสียเวลาในการ

เขาถึงพื้นที่ที่สําคัญ เชน พื้นที่ที่ประสบอุบัติภัย โดย

จะตองใชเวลาอันรวดเร็วในการเขาถึงพื้นที่เพื่อใหการ

ชวยเหลือผูประสบเหตุ ดังน้ันในการเคล่ือนที่จะตองมี

ความรวดเร็ว และแมนยํา 

ในปจจุบันการเคล่ือนที่ของอากาศยานแบบ

ไรคนขับน้ันถูกนําไปพัฒนาเพื่อภารกิจที่มีความเส่ียงสูง

ที่จะใชมนุษยปฏิบัติภารกิจน้ัน ๆ หรือภารกิจที่ตองเขา

ไปในพื้นที่ที่มนุษยเขาถึงไดยาก เชน การตรวจการณ

พื้นที่ที่ เ กิด อุทกภัย การสํารวจและบันทึกภาพภู มิ

ประเทศตาง ๆ เปนตน (เฉลิมพล, 2556) แตการ

เคล่ือนที่ของอากาศยานแบบไรคนขับที่ใชการประมวล

จากสองมิติ แบบเวลาจริง  (real time) ยัง มี

ประสิทธิภาพไมดีเทาที่ควร โดยเฉพาะการเคล่ือนที่ใน

พื้นที่ที่ มีส่ิงกีดขวาง ดังน้ันอากาศยานแบบไรคนขับ

จําเปนจะตองมีวิธีการตรวจจับส่ิงกีดขวางที่ถูกตอง

แมนยําสูง 

จากปญหาดังกลาว งานวิจัยน้ีจึงนําเสนอ

ระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางสําหรับอากาศยานไรคนขับ 

ซ่ึงประยุกตใชวิธีการมองวิสัยทัศนแบบสามมิติ (3D) ใน

ลักษณะการเค ล่ือนที่ เร็ ว และประยุกตการหาคา

สหสัมพันธ (cross-correlation) (พีระพล, 2552) ของ

ภาพสามมิติโดยไดจาก 2 ภาพที่ไดจากกลองสองตัว 

จากการคํานวณคาสหสัมพันธจะสามารถวิเคราะหและ

ตรวจพบส่ิงกีดขวางเพื่อกําหนดทิศทางการหลบหลีกใน

การ เค ล่ือนที่ ได อย างถู กต อง  แมนยํ า ในพื้ นที่ ที่

ยากลําบาก ซ่ึงระบบที่ไดพัฒนาขึ้นน้ีจะสามารถนําไป

ประยุกต ใช กับ อากาศยานไรคนขับ (unmanned 

aerial vehicle) (เฉลิมพล, 2556) ตอไป 

 



งานวิจัย วารสารวิทยาศาสตร มข. ปที่ 42 ฉบับที่ 3 683 

 

 

วิธีการดําเนินการวิจัย 

1. ระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางสําหรับการเคล่ือนท่ี

อากาศยานไรคนขับ 

งานวิจัยน้ีนําเสนอระบบตรวจจับส่ิงกีดขวาง

สําหรับการเคล่ือนที่ของอากาศยานไรคนขับโดยใช

เทคนิคสหสัมพันธของภาพสามมิติแบบสเตอริโอสโคปก 

(Christopher Wilson) ซ่ึงมีขั้นตอนดังน้ี 

1) รับภาพสามมิติจากกลองสเตอริโอสอง

เลนส 

2) นําภาพที่ไดเขาสูขั้นตอนการคํานวณหาคา

สหสัมพันธของทั้งสองภาพเพื่อพิจารณาความสัมพันธ

ของพิกเซล 

3) วิเคราะหคาสหสัมพันธจากภาพ 

4) เขาสูเง่ือนไขเพื่อกําหนดการเคล่ือนที่ และ

การหลบหลีกส่ิงกีดขวาง ซ่ึงขั้นตอนการทํางานดังกลาว

แสดงดังรูปที่ 1 

2. ข้ันตอนการตรวจจับส่ิงขวางสําหรับการเคล่ือนท่ี

อากาศยานไรคนขับ 

ขั้นตอนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศน

ก า ร เ ค ล่ื อนที่ อ า กาศ ย าน ไ ร ค นขั บ  ดั ง รู ป ที่  2 

ประกอบดวยขั้นตอนดังน้ี 

1) ภาพถายวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ โดยใช

ภาพถายชนิดไฟล PNG ขนาด 320×240 พิกเซลโดย

แสดงตัวอยางภาพ ดังรูปที่ 3 

2) การเลือกตําแหนงก่ึงกลางของภาพถาย 

ขั้นตอนน้ีเปนการลดความซับซอนของโปรแกรมในการ

ประมวลผลภาพถายสามมิติ ซ่ึงจะตองประมวลผลทั้ง

ภาพ ทําใหมีจํานวนขอมูลที่เพิ่มมากขึ้น ดังน้ันในวิธีการ

น้ีจึงเ ลือกเฉพาะตําแหนงก่ึงกลางของภาพถายใน

แนวแกน X (แนวนอนของภาพ) เพื่อนําคาที่ไดไป

คํานวณหาคาสหสัมพันธ (cross-correlation) (พีระพล

, 2552) ของภาพตอไป ดังรูปที่ 4 

 
รูปท่ี 1 ระบบตรวจจับส่ิงขวางสําหรับการเคล่ือนที่อากาศยานไรคนขับ 

สิ่งกีดขวาง 

R 

L 

กลอง 
ประมวลคา

สหสัมพนัธ 

วิเคราะหคาสหสัมพันธและ

ประมวลผลตามเง่ือนไข 

เคลื่อนท่ี 

เปนกระบวนการหลบหลีก

หรือไม 

ประมวลผลคําสั่งตามเง่ือนการลงจอด 

ประมวลผลคําสั่งตามเง่ือนการหลบหลีก 

 

ใช 

ไมใช 
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รูปท่ี 2 ขั้นตอนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่อากาศยานไรคนขับ 

ตัดภาพ ซาย-ขวา (left, right) 

If|max(xcorrleft)| < |max(xcorrright)| เคลื่อนท่ีไปฝงซายของภาพ 

If|max(xcorrright)| <|max(xcorrleft)|  

 

A 

วิเคราะหหาคาสหสัมพันธภาพ (xcorrleft,right) 

หาคา max (xcorrleft,right) 

ใช 

ไมใช 

ใช 

เคลื่อนท่ีไปฝงขวาของภาพ 

ไมใช 

B 

If |max(xcorrcenter)| <=thresholdcenter 

เริ่ม 

รับภาพเขาสูระบบ 

ตัดภาพ (center) 

วิเคราะหหาคาสหสัมพันธภาพ (xcorrcenter) 

ไมใช 

ใช 

หาคา max (xcorrcenter) 

A 

B 

เคลื่อนท่ีในแนวตรง 
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รูปท่ี 3 ตัวอยางภาพถายวิสัยทัศนการเคล่ือนที่การเคล่ือนที่อากาศยานไรคนขับ 

 

 
รูปท่ี 4 การเลือกตําแหนงก่ึงกลางของภาพ 

 

 
รูปท่ี 5 ประมวลตําแหนงซายและขวาของภาพถายในกรณีหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

 

3) การเ ลือกตําแหนงซายและขวาของ

ภาพถายเพื่อหลบหลีกส่ิงกีดขวาง ขั้นตอนน้ีเปน

กระบวนการในการเลือกตําแหนงซายและขวาของ

ภาพถายเพื่อหลบหลีกส่ิงกีดขวางในกรณีที่ระบบตรวจ

พบอุปสรรคส่ิงกีดขวาง โดยระบบจะเลือกตําแหนง

ด านซ า ย และขวาของภ าพถ า ย  ดั ง รู ปที่  5 ม า

ประมวลผลหาคาสหสัมพันธ จากน้ันจะนําคาที่ไดมา

วิเคราะหวาภาพดานซายหรือขวาของภาพถายที่มีคา

พิกเซลของส่ิงกีดขวางในภาพถายที่มีความสัมพันธกัน

นอยที่ สุด หลังจากที่ วิเคราะหคาสหสัมพันธ ของ

ตําแหนงดานซายและขวาของภาพถายแลวจึงจะ

สามารถบอกทิศทางการหลบหลีกส่ิงกีดขวางไดถูกตอง 

4) การคํานวณหาคาสหสัมพันธ  เ ม่ือได

ขอมูลภาพถายจากการเลือกตําแหนงของภาพถายที่จะ

นํามาประมวลผลแลวทําการคํานวณหาคาสหสัมพันธ 

จะพิจารณา 2 ภาพถาย วาขอมูลของทั้งสองภาพถาย

น้ันมีความสัมพันธกันมากนอยแคไหน (ดังรูปที่ 6) จาก

สมการดังตอไปน้ี 

      , 1 1r n m E x n y mxy              (1) 

ในกรณีที่ n m จะได 

      , , 2r n m r n n E x nxx xx          (2) 

เม่ือ x คือ ขอมูลพิกเซลของภาพถายจากกลองซาย 
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 y คือ ขอมูลพิกเซลของภาพถายจากกลองขวา 

 ,n m คือ ชวงเวลาของขอมูลภาพถายทั้งสอง  

(พีระพล, 2552) 

จะเห็นวา cross-correlation ก็คือการหา

คาเฉล่ียของผลคูณระหวางขอมูลพิกเซลของภาพที่หน่ึง 

( )x n กับขอมูลพิกเซลของภาพที่สองที่ถูกเล่ือนเวลาไป 

คือ ( )y m  เปนการหาวาขอมูลพิกเซลของภาพทั้งสอง

มีความสัมพันธหรือ เหมือนกันมากนอยแคไหน 

กลาวคือถาขอมูลพิกเซลของภาพที่มีความสัมพันธกัน

มากก็จะมีคาสหสัมพันธสูง ถามีความสัมพันธกันนอย

คาสหสัมพันธน้ีก็จะต่ํา (Tharadol) 

5) คํานวณหาคา magnitude (correlation) 

คํานวณหาคาสูงสุดของคาสหสัมพันธของภาพ เพื่อ

นําไปวิเคราะหทิศทางการเคล่ือนที่ และหลบหลีกส่ิงกีด

ขวาง 

6) วิ เคราะหทิศทางการเค ล่ือนที่  ใน

กระบวนการวิเคราะหการเคล่ือนที่และหลบหลีกส่ิงกีด

ขวาง กระบวนการวิเคราะหมีดังน้ี คือ พิจารณาคา 

magnitude (correlation) ของภาพในสถานการณน้ัน

มีคานอยกวาหรือเทากับคา threshold ความสัมพันธ

ของภาพในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่น้ันมีความสัมพันธกัน

นอยหรือไมมีส่ิงกีดขวางสามารถเคล่ือนที่ได และถาคา 

magnitude (correlation) ของภาพในสถานการณน้ัน

มีคามากกวาคา threshold ความสัมพันธของภาพใน

วิสัยทัศนการเคล่ือนที่น้ันมีความสัมพันธกันมากหรือมี

คาพิกเซลของส่ิงกีดขวางวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในภาพ

ที่สัมพันธกันมากไมสามารถเคล่ือนที่ได ระบบจะเขาสู

กระบวนการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

7) วิ เ ค ราะห ทิ ศท า งการหลบห ลีก 

กระบวนการหลบหลีกส่ิงกีดขวางจะพิจารณาตําแหนง

ซายและขวาของภาพ โดยวิเคราะหคา magnitude 

(correlation) ระหวางตําแหนงซาย และขวาตําแหนง

ใดมีคานอยที่สุด หลังจากน้ันระบบจะประมวลผลทิศ

ท า ง กา รห ลบ ห ลี ก ไ ป ใ นทิ ศท า ง ตํ า แห น ง ที่ ค า 

magnitude (correlation) นอยที่สุด 

 

 
รูปท่ี 6 ในกรณีหลบหลีกส่ิงกีดขวางระบบจะพิจารณาคาสหสัมพันธของตําแหนงซายและขวาของภาพ 

 

ผลการวิจัยและวิจารณผลการวิจัย 

การ ทดล อง ใ น วิ สั ยทั ศ น ก า ร เ ค ล่ื อน ที่

ประมวลผลที่ความเร็ว CPU 2.27 GHz การ

ประมวลผล 1 ภาพตอ 1 วินาที ในรูปแบบ PNG ขนาด 

320×240 พิกเซล จากกลองวีดีโอ 2 ตัว และ

ประมวลผลภาพในการเคล่ือนที่ระหวางความเร็วที่ 30–

50 กิโลเมตรตอช่ัวโมง โดยขั้นตอนการเตรียมชุดขอมูล

การทดลองมีดังน้ี 

1) เครื่องมือที่ ใช ในการทดลอง คือ 

คอมพิวเตอร 1 เครื่อง กลองวีดีโอ 2 ตัว และ ภาพถาย

รูปแบบ PNG ขนาด 320×240 พิกเซล จํานวน 36 

ภาพ 3 เซตการทดลอง 



งานวิจัย วารสารวิทยาศาสตร มข. ปที่ 42 ฉบับที่ 3 687 

 

 

2) จําลองสถานการณในวิสัยทัศนการ

เค ล่ือนที่  โดยจําลองส่ิงแวดลอมในวิสัยทัศนการ

เคล่ือนที่ที่มี และไมมีส่ิงกีดขวาง เพื่อทดลองเพื่อหาคา 

magnitude ของคาสหสัมพันธเพื่อนําไปใชเปนคา 

threshold แลวนําคาที่ไดไปใชในระบบจริง 

3) หาคาเฉล่ียของคา threshold โดยใชคา 

median ของคา magnitude (correlation) ของภาพ

แตละสถานการณของวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ทั้งหมดที่

นํามาทดลอง 

4) นําคา threshold ของวิสัยทัศนการ

เคล่ือนที่ เพื่อนําที่ไดไปใชในระบบจริง 

1. ทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการ

เคล่ือนท่ีในระยะทางท่ีแตกตางกัน 

การจําลองสถานการณในวิสัยทัศนการ

เค ล่ือนที่  โดยจําลองส่ิงแวดลอมในวิสัยทัศนการ

เคล่ือนที่ที่ มี และไมมี ส่ิง กีดขวาง การทดลองการ

ตรวจจับส่ิงกีดขวางในระยะทางที่แตกตางกันคือ 5 6 7 

8 และ 9 เมตร โดยทดลองจาก 18 ภาพตัวอยาง 

คาเฉล่ีย threshold ของภาพตัวอยาง คือ 12723785 

จากผลการทดลองระบบประมวลผลไดถูกตอง 15 ภาพ 

ความแมนยําคิดเปนรอยละ 83.33 ซ่ึงผลการทดลอง

แสดงในตารางที่ 1 
 

 
รูปท่ี 7 ภาพทดลองส่ิงกีดขวางที่ระยะ 5 เมตร 

ตารางท่ี 1 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในระยะทางที่แตกตางกัน 

ระยะทาง 5 เมตร 6 เมตร 7 เมตร 8 เมตร 9 เมตร 

การตั้งคา 12723785 12723785 12723785 12723785 12723785 

จํานวนภาพ 4 3 2 3 6 

ความแมนยํา 3 3 2 3 4 
 

ตารางท่ี 2 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ตรวจจับส่ิงกีดขวางในภาพทดลองส่ิงกีด-

ขวางทีร่ะยะ 5 เมตร 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางทีร่ะยะ 5 เมตร 

การตั้งคา (threshold) 12723785 

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 12651062 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) < threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ เคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
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ตารางท่ี 3 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ตรวจจับส่ิงกีดขวางในภาพทดลองส่ิงกีด-

ขวางทีร่ะยะ 6 เมตร 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางทีร่ะยะ 6 เมตร 

การตั้งคา (threshold) 12723785  

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 23808717 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) > threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
 

ตารางท่ี 4 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ตรวจจับส่ิงกีดขวางในภาพทดลองส่ิงกีด-

ขวางที่ระยะ 7 เมตร 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางทีร่ะยะ 7 เมตร 

การตั้งคา (threshold) 12723785  

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 28008359 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) > threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
 

ตารางท่ี 5 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ตรวจจับส่ิงกีดขวางในภาพทดลองส่ิงกีด

ขวางที่ระยะ 8 เมตร 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางทีร่ะยะ 8 เมตร 

การตั้งคา (threshold) 12723785  

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 22028911 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) > threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
 

ตารางท่ี 6 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ตรวจจับส่ิงกีดขวางในภาพทดลองส่ิงกีด-

ขวางที่ระยะ 9 เมตร 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางทีร่ะยะ 9 เมตร 

การตั้งคา (threshold) 12723785  

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 15407322 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) > threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
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2. ทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการ

เคล่ือนท่ีในสถานการณหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

จากตารางที่ 7 การทดลองการตรวจจับส่ิงกีด

ขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในสถานการณหลบหลีก

ส่ิงกีดขวาง โดยทดลองจากภาพพื้นที่ที่ มีส่ิงกีดขวาง

ทั้งหมด 7 ภาพทดลอง จากผลการทดลองพบวาระบบ

สามารถประมวลผลทิศทางการหลบหลีกส่ิงกีดขวางได

ถูกตอง 6 ภาพ จากทั้งหมด 7 ภาพ ซ่ึงคิดเปนรอยละ

ได 85.71 

3. ทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการ

เคล่ือนท่ีในการเคล่ือนท่ีโดยใชความเร็ว 30 กม./ชม. 

จากตารางที่ 8 เปนการทดลองการตรวจจับ

ส่ิงกีดขวางโดยเคล่ือนที่ในความเร็ว 30 กม./ชม. โดย

ถายภาพ 1 วินาที ตอ 1 ภาพ และในความเร็ว 30 

กม./ชม. ใน 1 วินาทีสามารถเคล่ือนที่ไปได 8 เมตร 

โดยทดลองจาก 11 ภาพตัวอยาง คาเฉล่ีย threshold 

ของภาพตัวอยาง คือ 4227375 จากผลการทดลอง

ระบบประมวลผลไดถูกตอง 5 ภาพ ความแมนยําคิด

เปนรอยละ 45.45 
 

 
รูปท่ี 8 ภาพทดลองสถานการณหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

 

ตารางท่ี 7 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในสถานการณหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

ภาพทดลอง 

การตั้งคา  
1 2 3 4 5 6 7 

การตั้งคาการหลบหลีก ซาย ขวา ซาย ซาย ขวา ซาย ซาย 

คาสหสัมพันธ 

ตําแหนงขวาของภาพ 
178984 170061 213201 209379 209912 178840 220154 

คาสหสัมพันธ 

ตําแหนงซายของภาพ 
145981 211110 142274 179337 227002 444663 187464 

วิเคราะหทิศทาง ขวา>ซาย ขวา<ซาย ขวา>ซาย ขวา>ซาย ขวา>ซาย ขวา<ซาย ขวา>ซาย 

ประมวลผลทิศทาง ซาย ขวา ซาย ซาย ซาย ขวา ซาย 

ความถูกตอง ถูกตอง ถูกตอง ถูกตอง ถูกตอง ถูกตอง ไมถูกตอง ถูกตอง 
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ตารางท่ี 8 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 

กม./ชม. 

ชวงเวลา 

การตั้งคา  
1 วินาท ี 2 วินาท ี 3 วินาท ี

การตั้งคา 4227375 4227375 4227375 

จํานวนภาพ 4 4 3 

ความแมนยํา 3 0 2 
 

 
รูปท่ี 9 ภาพทดลองส่ิงกีดขวางโดยใชความเร็ว 30 กม./ชม. ในวินาทีที่ 1 ของการเคล่ือนที่ 

 

ตารางท่ี 9 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 

กม./ชม. ในวินาทีที่ 1 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางโดยใชความเร็ว 30 กม./ชม. ในวินาทีที่ 1 ของการเคลื่อนที ่

การตั้งคา (threshold) 4227375 

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 3380526 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) <threshold 

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ เคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
 

ตารางท่ี 10 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 

กม./ชม. ในวินาทีที่ 2 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางโดยใชความเร็ว 30 กม./ชม. ในวินาทีที่ 2 ของการเคลื่อนที ่

การตั้งคา (threshold) 4227375 

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 5238254 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) >threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลไมถูกตอง 
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ตารางท่ี 11 ผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 

กม./ชม. ในวินาทีที่ 3 

ตั้งคา ภาพทดลองสิ่งกดีขวางโดยใชความเร็ว 30 กม./ชม. ในวินาทีที่ 3 ของการเคลื่อนที ่

การตั้งคา (threshold) 4227375 

คาสหสัมพันธ (magnitude(correlation)) 4868749 

วิเคราะหคาสหสัมพันธ magnitude (correlation) >threshold  

ประมวลผลการเคล่ือนที ่ ไมสามารถเคล่ือนที่ได 

ความถูกตอง ประมวลผลถูกตอง 
 

สรุปผลการวิจัย 

งานวิจัยน้ีนําเสนอระบบการตรวจจับส่ิงกีด

ขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่อากาศยานไรคนขับโดย

ใช เทคนิคสหสัมพันธของภาพสามมิติแบบสเตอริ

โอสโคปกโดยระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางซ่ึงประกอบดวย 

ขั้นตอนการตรวจจับส่ิงกีดขวาง และขั้นตอนหลบหลีก

ส่ิงกีดขวาง ในกระบวนการวิเคราะหการเคล่ือนที่และ

หลบหลีกส่ิงกีดขวาง จะพิจารณาคา magnitude 

(correlation) ของภาพในสถานการณน้ันมีคานอยกวา

หรือเทากับคา threshold ความสัมพันธของภาพใน

วิสัยทัศนการเคล่ือนที่น้ันมีความสัมพันธกันนอยหรือไม

มี ส่ิ ง กี ด ข ว า งส าม า ร ถ เ ค ล่ื อ นที่ ไ ด  แ ล ะ ถ า ค า 

magnitude (correlation) ของภาพในสถานการณน้ัน

มีคามากกวาคา threshold ความสัมพันธของภาพใน

วิสัยทัศนการเคล่ือนที่น้ันมีความสัมพันธกันมากหรือมี

พิกเซลของส่ิงกีดขวางวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในภาพที่

สัมพันธกันมากไมสามารถเคล่ือนที่ได ระบบจะเขาสู

กระบวนการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง สวนกระบวนการ

หลบหลีกส่ิงกีดขวางจะพิจารณาตําแหนงซายและขวา

ของภาพโดยวิเคราะหคา magnitude (correlation) 

ระหวางตําแหนงซาย และขวาตําแหนงใดมีคานอยที่สุด 

หลังจากน้ันระบบจะประมวลผลทิศทางการหลบหลีก

ไปในทิศทางตําแหนงที่คา magnitude (correlation) 

นอยที่สุด 

การทดลองการตรวจจับ ส่ิง กีดขวาง ใน

วิสัยทัศนการเคล่ือนที่ ประกอบดวย การทดลองการ

ตรวจจับส่ิงกีดขวางในระยะทางที่แตกตางกัน คือ 5 6 

7 8 และ 9 เมตร จากภาพทดลอง 18 ภาพ ผลการ

ทดลองพบวาระบบประมวลผลไดถูกตอง 15 ภาพ 

ความแมนยําคิดเปนรอยละ 83.33 และการทดลองการ

ตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการ

เคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 กม./ชม.จากภาพทดลอง 

11 ภาพ แตละภาพมีชวงเวลาที่ตางกัน 1 วินาที ในชวง

เวลาการทดลอง 3 วินาที จากผลการทดลองพบวา

ระบบประมวลผลไดถูกตอง 5 ภาพ ความแมนยําคิด

เปนรอยละ 45.45 และความเร็วในการเคล่ือนที่ที่ 30 

กม./ชม. ขึ้นไปมีผลตอการตรวจจับส่ิงกีดขวางของ

งานวิจัยน้ี ในการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางใน

วิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในสถานการณหลบหลีกส่ิงกีด

ขวาง ทดลองจากภาพทดลองหลบหลีกส่ิงกีดขวางใน

ทิศทางที่ตางกัน 7 ภาพทดลอง ผลการทดลองพบวา 

ระบบสามารถประมวลผลทิศทางการหลบหลีกส่ิงกีด

ขวางไดถูกตอง 6 ภาพ ซ่ึงคิดเปนรอยละได 85.71 จาก

ผลการทดลองในแตละสถานการณ ขอดีของงานวิจัยน้ี 

คือ การตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่

สามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางในระยะทางไมเกิน 9 เมตร 

ไดถูกตอง แมนยํา โดยคิดเปนรอยละ 83.33 ดังตาราง

ที่ 1 กระบวนการหลบหลีกส่ิงกีดขวางระบบสามารถ

ประมวลทิศทางการหลบหลีกในทิศทางที่แตกตางกันได
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ถูกตอง แมนยํา โดยคิดเปนรอยละ 85.71 ดังตารางที่ 

7 ขอจํากัดของงานวิจัยน้ี คือ การตรวจจับส่ิงกีดขวาง

ในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 

จากผลการทดลองการตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศน

การเคล่ือนที่ในการเคล่ือนที่โดยใชความเร็ว 30 กม./

ชม. ระบบสามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางไดถูกตองคิดเปน

รอยละ 45.45 ดังตารางที่ 8 ซ่ึงยังมีประสิทธิภาพไมดี

เทาที่ควร ดังน้ันงานวิจัยน้ีประมวลไดถูกตอง แมนยํา ที่

ความเร็วในการเคล่ือนที่ไมเกิน 30 กม./ชม. แนวทาง

การศึกษาตอคือการพัฒนาการตรวจจับ และหลบหลีก

ส่ิงกีดขวางใหถูกตอง แมนยํา ยิ่งขึ้น โดยเฉพาะการ

ตรวจจับส่ิงกีดขวางในวิสัยทัศนการเคล่ือนที่ โดยใช

ความเร็วที่มีขอบกพรองในการตรวจจับส่ิงกีดขวาง และ

พัฒนาอัลกอริทึมใหสามารถไดอยางรวดเร็วกับขนาด

ภาพที่มีขนาดใหญ งานวิจัยน้ีสามารถนําติดตั้งกับ

อุปกรณที่ปฏิบัติภารกิจในพื้นที่ที่มีส่ิงกีดขวางหรือภูมิ

ประเทศที่ยากลําบาก เชน หุนยนต อากาศยานไร

คนขับ เปนตน 
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