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บทคัดยอ 

การเรียนการสอนแบบใชเครื่องฉายทําใหเกิดความไมสะดวกในการเขียนหรือวาดภาพบนฉากรับ

ภาพ งานวิจัยนี้ไดนําเสนอกระดานหนาจอสัมผัสทํางานผานปากกาแสงอินฟราเรดมาประยุกตใช

งานกับเครื่องฉาย โดยการออกแบบปากกาแสงอินฟราเรดเปนตัวระบุตําแหนงการเคลื่อนท่ี ผาน

หลักการประมวลผลภาพท่ีมีการใชกลองเว็บแคม ตรวจจับแสงอินฟราเรดสําหรับระบุพิกัดจุดเซน

ทรอยดของตําแหนงแสงอินฟราเรด เพื่อควบคุมเมาสไปยังตําแหนงท่ีตองการบนระบบปฏิบัติการอู

บุนตู จากผลการวิจัยพบวาเมื่อนําปากกาแสงอินฟราเรดมาทําการวาดรูปทรงพื้นฐานจํานวน 5 

รูปทรง เวลาเฉลี่ยอยูท่ี 13.74 วินาที เทียบกับการใชเมาสอยูท่ี 12.02 วินาที เวลาจะแตกตางกัน

เล็กนอย แตการระบุพิกัดจากปากกาแสงอินฟราเรดทําไดงายกวา นอกจากนี้การวางปากกาแสง

อินฟราเรดในลักษณะต้ังฉากท่ี 90 องศา ทําใหแสงอินฟราเรดชัดเจน สงผลใหหลักการประมวลผล

ภาพตรวจจับแสงอินฟราเรดไดแมนยํามากท่ีสุด 

คําสําคัญ: แสงอินฟราเรด, หนาจอสัมผัส, การประมวลผลภาพ, ระบบปฏิบัติการอูบุนตู 
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ABSTRACT 

Teaching used the projector which incurred inconvenience writing or drawing on the screen. 

This research decided to adopt of the touch screen board via infrared light pen which was 

applied to the projector by designing an infrared pen in order to specifying the movement 

via the image processing. This system had a web camera to detect infrared light for 

specifying the centroid coordinate of the light spectrum to control the mouse in the desired 

position on the Ubuntu operating system. The result found that when the infrared pen drew 

the five basic shapes which average time was 13.74 seconds, while compare with using a 

mouse was 12.02 seconds. The time was slightly difference. The specifying coordinates of 

the infrared pen was easier to use. Furthermore infrared pen was placed perpendicular at 

90° In order to make clear infrared. This result in the detection of infrared image processing 

was most accurate. 

KEYWORDS: Infrared Light, Touch Screen, Image Processing, Ubuntu Operating System 

 

1.  บทนํา 

ปจจุบันการนําเทคโนโลยีตาง ๆ เขามาชวยในการเรียนการสอนเริ่มมีบทบาทสําคัญ โดยการ

นําเสนอผานเครื่องฉาย แตการเรียนการสอนแบบใชเครื่องฉายนั้น ทําใหเกิดความไมสะดวกในการ

เขียนหรือการวาดบนฉากรับภาพ ปจจุบันไดมี เทคโนโลยีกระดานอัจฉริยะ (Interactive 

Whiteboard) [1] โดยใชปลายนิ้วสัมผัสเพื่อนําเสนอสื่อการสอน [2] โดยเมื่อเปรียบเทียบกับรูปแบบ

การเรียนการสอนแบบเดิมทําใหเกิดประโยชน [3] ในการนําเสนอสื่อของผูสอน แตดวยราคาท่ีแพง

จึงทําใหการใชงานยังมีขอจํากัด [4] ไดพัฒนากระดานอัจฉริยะท่ีมีราคาถูกแตจําเปนตองใชอุปกรณ

นินเทนโดวีรีโมท (Nintendo Wii Remote) รวมประมวลผลกับกระดานอัจฉริยะท่ีพัฒนาขึ้น [5, 6] 

โดยใชปากกาแสงอินฟราเรดรวมกับกลองอินฟราเรดท่ีใชในการตรวจจับแสงอินฟราเรดจากปากกา

ในการระบุตําแหนงเคลื่อนท่ีของเมาส วิธีการดังกลาวจําเปนตองใชกลองนินเทนโดวีรีโมทเพื่อใช

ตรวจจับแสงอินฟราเรด [7] สําหรับการพัฒนาระบบการตรวจจับแสงจากปากกาเพื่อใชควบคุมสื่อ

การสอนบนกระดานอัจฉริยะ เนื่องจากระบบดังกลาวตองใชกลองไคเนกซ (Kinect) ในการ

ประมวลผลทาทางจากคาความลึกของภาพรวมกับแสงอินฟราเรดจากปากกา เพื่อลดขอจํากัดของ

อุปกรณพกพา [8] เสนอการรูจําทาทางของมือ โดยวางโปรเจ็คเตอรไวดานหลังเพื่อเก็บภาพการ

เคลื่อนไหวของมือ วิธีการดังกลาวจําเปนตองมีอัลกอริทึมในการรูจําทาทางของมือรวมประมวลผล

ดวย เพื่อลดขอจํากัดของระบบรูจําดังกลาว [9] ไดนําเสนอกระดานอัจฉริยะท่ีรวมกับการระบุ

ตําแหนงของแสงอินฟราเรดผานการตรวจจับดวยหลักการประมวลผลภาพเพื่อตรวจจับวัตถุท่ีเปน
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แสงอินฟราเรดจากคาการกระจายตัวของคาพิกเซลแสงสวางท่ีไดจากฮิลโตแกรม (Histogram) 

วิธีการดังกลาวเม่ือสภาพแสงเปลี่ยนแปลงหรือเปลี่ยนตําแหนงของชุดกระดานอัจฉริยะท่ีออกแบบ 

จําเปนตองทําการปรับปรุงภาพพื้นหลังเพื่อเขาสูขั้นตอนการลบภาพพื้นหลัง (Background 

Subtraction) ในการยืนยันวัตถุท่ีเปนแสงอินฟราเรด กรณีท่ีตองการสั่งงานของการตรวจจับแสง

อินฟราเรดแทนคําสั่งของเมาส [10] ดวยหลักการประมวลผลภาพ แตจําเปนตองใชปากกาแสง

อินฟราเรด 2 ดาม เพื่อระบุตําแหนงแสงอินฟราเรดติดดับสลับกันแทนคําสั่งเมาส นอกจากนี้ยัง

พบวาปากกาแสงอินฟราเรดรวมกับการตรวจจับตําแหนงแสงผานการประมวลผลภาพสามารถ

นํามาใชปรับปรุงระบบกระดานอัจฉริยะเพื่อชวยใหผูสอนนําเสนอขอมูลสื่อไดบนตัวกระดาน 

งานวิจัยนี้ไดนําเสนอกระดานไวทบอรดเสมือนจรงิหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด ท่ี

ไดนําเสนอเทคโนโลยีของระบบหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรดมาประยุกตใชงานกับ

เครื่องฉาย ซึ่งจะใชปากกาแสงอินฟราเรดเปนตัวระบุตําแหนงการเคลื่อนท่ีของเมาสผานหลักการ

ประมวลผลภาพดวยไลบรารี่โอเพนซีวี (OpenCV: Open Source Computer Vision) [11] ทํางาน

บนระบบปฏิบัติการอูบุนตู (Ubuntu Operating System) [12] เพื่อแทนการใชเมาสของคอมพิวเตอร 

และฉากรับเครื่องฉายท่ีใชเปนกระดานสามารถเขียนหรือวาดผานปากกาแสงอินฟราเรดได โดยใช

กลองเว็บแคม (Web Camera) ราคาถูกท่ีหาไดท่ัวไปทําการถอดกระจกฟลเตอรกันแสงอินฟราเรด

ออกไป ทําใหสามารถตรวจจับแสงอินฟราเรดจากหลอดแอลอีดีอินฟราเรด เพื่อหาตําแหนงปากกา

แสงอินฟราเรด ท่ีสัมผัสลงบนกระดานท่ีเกิดจุดแสงอินฟราเรดของหลอดแอลอีดีอินฟราเรด ใน

แนวแกน X และ Y สําหรับการตรวจสอบจุดท่ีปากกาแสงอินฟราเรดสัมผัสลงบนกระดาน เนื่องจาก

กลองอินฟราเรดสามารถรับภาพตําแหนงท่ีเกิดจดุตัดในแนวแกน X และ Y ได ในการสรางกระดาน

ไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรดท่ีใชงานรวมกับคอมพิวเตอรและ

เครื่องฉายภาพ เพื่อใหการนําเสนอสื่อตาง ๆ ท่ีเก่ียวเนื่องกับการเรียนการสอน เกิดความ

สะดวกสบายและรวดเร็วมากยิ่งขึ้น เนื่องจากในการนําเสนอสื่อตางๆท่ีตองเชื่อมตอเขากับ

คอมพิวเตอรและแสดงผลออกทางเครื่องฉายภาพลงสูฉากรับภาพผูนําเสนอจะตองมีสลับการใชงาน

ระหวางเมาสกับการเปลี่ยนแปลงสื่อท่ีนําเสนออยู จึงทําใหเสียเวลา แตกระดานไวทบอรดเสมือน

จริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรดนี้ สามารถเปลี่ยนแปลงสื่อท่ีนําเสนออยูไดทันที เพียง

แคผูนําเสนอใชปากกาแสงอินฟราเรดสัมผัสลงบนกระดานแทนการใชเมาส จึงทําใหผูนําเสนอ

ประหยัดเวลา และยังดึงดูดความสนใจตอผูท่ีกําลังรับชมการนําเสนอสื่อตางๆ อีกดวย 

 

2. อุปกรณและวิธีดําเนินการวิจัย 

งานวิจัยนี้ไดใชเครื่องมือและอุปกรณสําหรับดําเนินงานวิจัยประกอบไปดวย เครื่อง

คอมพิวเตอร เครื่องฉายภาพ ปากกาแสงอินฟราเรด กลองเว็บแคม กระดานไวทบอรดเสมือนจริง

หนาจอสัมผัส และโปรแกรมประมวลผลภาพเพื่อแปลคาพิกัดจุดแสงอินฟราเรดเปนตําแหนงการ
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เคลื่อนท่ีของเมาสท่ีผูวิจัยไดพัฒนาขึ้นมา ขั้นตอนแรกทําการออกแบบระบบการทํางานและ

ฮารดแวรท่ีใชในการวิจัย ในการออกแบบกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกา

แสงอินฟราเรดนี้สรางขึ้นจากวัสดุแผนอะคริลิก (Acrylic) ใสและกระดาษไข มีขนาดกวาง×สูง 

เทากับ 60×47 นิ้ว และปากกาแสงอินฟราเรดมีความยาว 15 เซนติเมตร เพื่อสะดวกตอการใชงาน

ในการนําเสนอสื่อตางๆ ของการออกแบบโปรแกรมท่ีใชในการประมวลผลภาพ ในการออกแบบ

โปรแกรม จะตองทําการศึกษาหลักการทํางานของการประมวลผลภาพจากไลบรารี่ของโอเพนซีวี

บนระบบปฏิบัติการอูบุนตู เพื่อจะชวยใหการทํางานของโปรแกรมมีประสิทธิภาพ 

จากการศึกษาขอมูลกระดานอัจฉริยะเปนอุปกรณท่ีนิยมใชประกอบการเรียนการสอนอีก

ประเภทหนึ่งท่ีมีความทันสมัย อุปกรณดังกลาวเมื่อเชื่อมตอกับระบบคอมพิวเตอร และโปรแกรม

ตางๆ ท่ีเปนสื่อการเรียนการสอนและเมื่อสัมผัสท่ีหนาจอ ก็จะสามารถออกคําสั่งตามท่ีตองการได

เหมือนคอมพิวเตอรเครื่องหนึ่ง แตมีความละเอียดและการใชไดหลากหลาย เหมาะสําหรับการ

เรียนรูท้ังหองเรียน และใหนักเรียนหลายคนเขามามีสวนรวม การทํางานจะคลายๆ กับโทรศัพท

ระบบสัมผัส ในปจจุบันนี้ตองยอมรับวากระดานอัจฉริยะ นั้นไดมีการนําเขามาใชงานกันอยาง

แพรหลายมากยิ่งขึ้น ซึ่งก็จะมีหลายยี่หอ หลายเทคโนโลยี การทํางานของกระดานอัจฉริยะ 

ประกอบไปดวยสวนสําคัญ 3 สวนดังตอไปนี้ 

1) กระดานอัจฉริยะ  

2) โปรเจคเตอร (Projector) 

3) คอมพิวเตอร (Computer) 

 

USB Connect from the interactive 

white board to computer

VGA Line Connect 

to projector

 

รูปที่ 1 องคประกอบของระบบกระดานอัจฉริยะ 

ที่มา: (http://www.acn.ac.th/2011/training/class.html, 2011) 

 

จากรูปท่ี 1 เปนสวนประกอบท้ัง 3 สวน ซึ่งกระดานอัจฉริยะนั้นจะทําใหผูใชงานสามารถท่ีจะ

ควบคุมหนาจอคอมพิวเตอรไดโดยใช ปากกา นิ้วมือ หรืออุปกรณอ่ืน ๆ สัมผัสไปท่ีกระดานอัจฉริยะ 
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ซึ่งจะอํานวยความสะดวกใหกับผูใชงานคือไมตองเดินไปท่ีคอมพิวเตอร ในการท่ีจะเลื่อนเมาส เพื่อ

เลือกหรือพิมพขอความลงบนกระดาน โดยสามารถสั่งงานผานหนวยประมวลผลท่ีไดออกแบบไว 

สําหรับขั้นตอนการออกแบบระบบการทํางานจะรวมไปถึงการประมวลผลภาพเพื่อแปลคาพิกัดแสง

อินฟราเรดเปนตําแหนงของเมาสเพื่อสั่งงานบนจอภาพ 

 

2.1 การออกแบบกระดานไวทบอรด 

ขั้นตอนนี้เปนการออกแบบฮารดแวรในสวนของหนาจอกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอ

สัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด ดังรูปท่ี 2 จะมีสวนประกอบหลัก 2 สวน ไดแก 

1) แผนอะคลิลิกใส ท่ีมีขนาดกวาง×สูง เทากับ 150×120 เซนติเมตร เพื่อใชเปนจอใน

การรับภาพจากเครื่องฉายภาพ และใหปากกาแสงอินฟราเรดสัมผัสลงบนแผนอะคลิลิกใส 

2) กระดาษไข เพื่อชวยใหการมองเห็นภาพท่ีไดจากเครื่องฉายภาพชัดเจนมากยิ่งขึ้น จะ

มีขนาดกวาง×สูง เทากับ 150×120 เซนติเมตร  

การออกแบบโครงสรางของกระดานไวทบอรด ดังรูปท่ี 3 เปนดานหลังของกระดานมีโครงสราง

ทําขึ้นมาจากเหล็ก โดยมีความสูง 200 เซนติเมตร ความกวาง 160 เซนติเมตร และความกวางของ

ฐาน 80 เซนติเมตร สวนของจอรับภาพจากเครื่องโปรเจคเตอรทํามาจากแผนอะคิลิกใสมีความกวาง 

150 เซนติเมตร และความสูง 120 เซนติเมตร ถาวัดตามแนวทแยงมุมหนาจอมีขนาด 180 เซนติเมตร 

 

แผนอะคลลิิก

ปากกา

อินฟราเรด

กระดาษไข

กลองเวบ็แคม
 

รูปที่ 2 ภาพรวมอุปกรณกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสง

อินฟราเรด 

 

ในการประมวลผลตองทํางานรวมกับขาต้ังกลองเว็บแคมท่ียึดติดกับท่ีวางเครื่องโปรเจคเตอร 

โดยขาต้ังกลองเว็บแคมสามารถปรับระดับความสูงตํ่าได 55 เซนติเมตร และความยาว 25 

เซนติเมตร เพื่อใหผูใชงานสามารถต้ังกลองเว็บแคมใหมองเห็นภาพท่ีรับมาไดท่ัวท้ังกระดาน 

จะตองวางตําแหนงเครื่องโปรเจคเตอรรุน Epson EB-S012 ปรับความคมชัดของโฟกัสดวยมือ 
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พรอมกับยึดตําแหนงกลองเว็บแคมไวดานบนใหไดระยะหางประมาณ 200 เซนติเมตร ทําใหภาพท่ี

ฉายจากเครื่องโปรเจคเตอรจะเต็มจอบนฉากรับภาพพอดี 

 

 

รูปที่ 3 กระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด 

 

2.2 การออกแบบปากกาแสงอินฟราเรด 

อุปกรณท่ีใชทําปากกาแสงอินฟราเรดประกอบไปดวยอุปกรณหลักๆ เชน หลอดแอลอีดี

อินฟราเรด สวิตซกดติดปลอยดับ และแบตเตอรี่ 1.5 โวลต 1 กอน ดังรูปท่ี 4 ปากกาแสงอินฟราเรด

นี้มีหนาท่ีสงแสงอินฟราเรดไปใหกลองเว็บแคมท่ีทําการติดต้ังไว เมื่อผูใชงานกดปากกาแสง

อินฟราเรดลงบนกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด กลองเว็บ

แคมจะมองเห็นจุดเปนแสงอินฟราเรดและสงขอมูลไปใหโปรแกรมประมวลผลภาพตอไป 

 

15 cm

บั ดยอ ลปดติดกซติ วส  ่ ี รอตเ ตบแ1.5 โวลต

(ถาน AA 1 นอ ก)ดรเ ารฟนิ อดอลห

 

 

รูปที่ 4 โครงสรางภายในและอุปกรณที่ใชทําปากกาแสงอินฟราเรด 

Web camera 

Projector 
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2.3 การออกแบบกลองสําหรับกรองแสงอินฟราเรด 

งานวิจัยนี้ไดเลือกใชกลองเว็บแคมรุนเพลยสเตชันอาย (Playstation Eye) ความกวางเลนส

กลองทําใหมองเห็นภาพท่ีสามารถซูมได 2 ระดับ โดยถอดกระจกฟลเตอรออกจากเลนส ดังรูปท่ี 5  

 

 

รูปที่ 5 ถอดฟลเตอรจากเลนสกลอง 

ที่มา: (https://codelaboratories.com/research/view/ps3-eye-disassembly, 2009) 

 

ซึ่งกระจกฟลเตอรทําหนาท่ีกันแสงอินฟราเรดไมใหเขาไปในกลองเว็บแคม จากนั้นนําแผนฟลมใน

แผนบันทึกดิสก (Floppy Disk) มาใสแทน ซึ่งจะถูกติดต้ังอยูดานหลังของจอรับภาพ เพื่อทําให

กลองเว็บแคมสามารถกรองเฉพาะแสงอินฟราเรดทําใหเห็นจุดของแสงอินฟราเรด ตามท่ีผูใชงาน

ไดสัมผัสปลายปากกาลงบนดานหนาของจอภาพ จากนั้นโปรแกรมท่ีทําการพัฒนาจะประมวลผล

ภาพไดขอมูลออกมาเพื่อแทนการเคลื่อนท่ีของเมาสจากคอมพิวเตอรลงบนจอภาพ  

 

2.4 การออกแบบโปรแกรมประมวลผลภาพ 

เริ่มจากการติดตอกับกลองเว็บแคม เมื่อกลองไมพบวัตถุท่ีเปนจุดแสงอินฟราเรดจะไม

บันทึกภาพ  แตถาตรวจสอบวัตถุท่ีจับภาพไดเปนแสงอินฟราเรดจะบันทึกภาพ ตามรูปท่ี 6 (ก) 

และทําการคัดแยกภาพดวยการกําหนดคาแบงระดับท่ีเหมาะสมท่ีสุด (Optimal Threshold) [13] 

ดวยวิธีการของโอสี (Otsu’s Method) แลวหาจุดเซนทรอยด (Centroid) ของวัตถุจากคาโมเมนต 

(Moment) [14] ของภาพ ตามสมการท่ี (1) และ (2) 

 

 ( , )lkB x y B x ykl
x y

= ∑∑  (1) 

 

โดยท่ี Bkl   คือ โมเมนตอันดับของภาพ 

  ( , y)B x  คือ คาจุดสีของภาพ  
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จากสมการท่ี (1) เมื่อคาโมเมนตอันดับศูนย  (Zero Order Moment) 00B  หมายถึงการหา

พื้นท่ีของวัตถุในไฟลภาพท่ีกําหนด นําคาพื้นท่ีของวัตถุภาพดังกลาวไปหารดวยคาของโมเมนต

อันดับท่ีหนึ่ง (First Order Moment) ตามแกน x และ y ในสมการท่ี (2) ทําใหไดจุดเซนทรอยดของ

วัตถุภาพท่ีสนใจ 

 

  
( , y) / B10 00
( , y) / B01 00

B xB x

B yB x

=

=
∑∑
∑∑

 (2) 

 

เม่ือกลองรับคาภาพจุดแสงอินฟราเรดแปลคาตามแนวแกน x และ y ตามจุดเซนทรอยดท่ีหา

ไดมาเปนตําแหนงการเคลื่อนท่ีของเมาส ตามรูปท่ี 6 (ข) ซึ่งในสวนของเมาสจะมีฟงกชันการทํางาน

อยู ถาหากผูใชงานสัมผัสหรือกดปากกาหนึ่งจุด จะแทนการกดซายของเมาส ถาผูใชกดปากกาคาง

ไวพรอมกับเคลื่อนตําแหนงจะกลายเปนการสั่งงานใหเมาส เลื่อนลง เลื่อนขึ้น และเคลื่อนยาย เมื่อ

รับฟงกชันเมาสมาเรียบรอยตําแหนงของเมาสท่ีอยูบนหนาจอกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอ

สัมผัสดวยแสงอินฟราเรด จะเคลื่อนท่ีไปตามท่ีผูใชเลือก ถาไมตองการทํางานใหกด ESC เพื่อจบ

การทํางาน 

 

แสงอนิฟราเรดจากปลายปากกา

 

ระบุจุดเซนทรอยดของวตัถุ

จุดเซนทรอยด

 
(ก) แสงอินฟราเรดจากปลายปากกา (ข) กําหนดจุดเซนทรอยดจากแสงอินฟราเรด 

รูปที่ 6 การประมวลผลภาพเพื่อระบุพิกัดแสงอินฟราเรดสําหรับควบคุมเมาส 

 

การใชปากกาแสงอินฟราเรดตรวจสอบตําแหนงเมาสบนกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอ

สัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด ดังรูปท่ี 7  
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รูปที่ 7 ปากกาแสงอินฟราเรดตรวจสอบตําแหนงของตําแหนงเมาส 

 

ถาหากตําแหนงเมาสเคลื่อนท่ีตรงตามตําแหนงของปากกาแสงอินฟราเรดแสดงวากลองเว็บ

แคมมองเห็นพื้นท่ีท้ังหมดของกระดาน แตถาหากเมาสเคลื่อนท่ีไมตรงตามปากกาแสงอินฟราเรด

เปนเพราะวาต้ังกลองเว็บแคมไมตรงจึงทําใหการมองเห็นตําแหนงของแสงอินฟราเรดผิดพลาดใน

การใชงานกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด จําเปนจะตองใช

ฟงกชันโฮเวอรคลิก (Hover Click) บนระบบปฏิบัติการอูบุนตู เปนตัวชวยเสริมรวมกับปากกาแสง

อินฟราเรด เพื่อทําใหการใชงานมีประสิทธิภาพไดดีมากขึ้น โดยฟงกชันโฮเวอรคลิก ตามรูปท่ี 8 คือ 

ฟงกชันการทํางานของเมาส ท่ีถูกสรางขึ้นมาเพื่อใชงานรวมกับระบบจอสัมผัสบนระบบปฏิบัติการอู

บุนตู ซึ่งจะมีฟงกชันใหเลือกในการใชงาน ดังนี้ 

1) เมนู Single Cilck คือ คลิกซาย 1 ครั้ง 

2) เมนู Double Cilck คือ คลิกซาย 2 ครั้ง 

3) เมนู Drag คือ ลากสัญลักษณเมาส 

4) เมนู Secondary Click คือ คลิกขวา 

 

 

รูปที่ 8 ฟงกชันโฮเวอรคลิก 
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3. ผลการวิจัย 

3.1 ทดสอบสภาวะแสงสวางที่มีความเหมาะสมตอการใชงาน 

หลักการประมวลผลภาพปจจัยท่ีสงผลโดยตรงจะเปนเรื่องของสภาพแสงสวางของขอมลูภาพ

ท่ีประมวลผล ดังนั้นการทดสอบวัดคาแสงสวางท่ีมีผลตอการทํางานจึงเปนสิ่งจําเปน ขั้นตอน

ดังกลาวจะใชหาสภาวะแสงสวางท่ีเหมาะสมท่ีสุดในการประมวลผล ลักษณะของสถานท่ีทดสอบ

เปนหองเรียนแบบปดใชแสงสวางจากหลอดฟลูออเรสเซนต ดังรูปท่ี 9 (ก) ท้ังหมด 12 หลอด ปรับ

ความสวาง 5 ระดับ มีขั้นตอนดังนี้ ระดับแสงสวางมากเปนการใชแฟลชจากโทรศัพทมือถือสองตรง

ไปท่ีโฟกัสของตําแหนงเลนสกลองเว็บแคม ระดับแสงสวางปกติเปดครบท้ัง 12 หลอด ระดับแสง

สวางปานกลางทําการปดหลอดไฟเปดหนาตางรับแสงสวางจากภายนอกชวงเวลากลางวัน ระดับ

แสงสวางคอนขางมืดทําการปดหลอดไฟเปดหนาตางรับแสงสวางจากภายนอกชวงเวลาเย็น และ

ระดับแสงสวางมืดทําการปดหลอดไฟและหนาตางไมใหเกิดแสงสวางภายในหอง จากนั้นหาคา

ระดับแสงสวางท่ีมีผลกระทบตอการทํางานของกระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวย

ปากกาแสงอินฟราเรด ท่ีกลองเว็บแคมสามารถมองเห็นแสงอินฟราเรด โดยใชมิเตอรลักซดิจิตอล

รุน LX-10108 ดังรูปท่ี 9 (ข) เปนอุปกรณท่ีใชในการวัดคาแสงสวาง มีหนวยเปนลักซ (Lux)  

 

  
(ก) หองทดสอบภาพแสงจากฟลูออเรสเซนต (ข) มิเตอรลักซดิจิตอล LX-10108 

รูปที่ 9 สถานที่ทดสอบพรอมอุปกรณในการวัดคาแสง 

 

เม่ือกําหนดชวงระดับแสงสวางแลว ขั้นตอนตอไปจะทําการทดสอบโดยการอานคาความเขม

แสงผานอุปกรณมิเตอรลักซดิจิตอล พรอมกับตรวจสอบการเคลื่อนยายตําแหนงเมาสไปตามปลาย

ปากกาท่ีปลอยแสงอินฟราเรดบนหนาจอ สังเกตพรอมกับบันทึกผลการทดลองลงในตารางท่ี 1 
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ตารางที่ 1 การวัดคาแสงสวางที่มีผลกระทบตอการทํางานของกระดานไวทบอรด  

ลําดับที ่ สภาพแสงสวางที่กาํหนด คาที่วัดได (ลักซ) 
ผลการทดสอบ 

ผาน () / ไมผาน (X) 

1 มาก 1,500 X 

2 ปกติ 181  
3 ปานกลาง 23  
4 คอนขางมืด 14  
5 มืด 0  

 

จากตารางท่ี 1 การทดสอบการวัดคาแสงสวางท่ีมีผลกระทบตอการทํางานของกระดานไวท

บอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด มีท้ังหมด 1 ระดับ ซึ่งจากการทดสอบ

กระดานไวทบอรดสามารถทํางานไดในสภาวะแสงปกติจนไมมีแสงสวาง เนื่องจากกลองเว็บแคม 

ถูกสรางขึ้นใหมองเห็นแตแสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรดอยางเดียวเทานั้น จึงไมมี

ผลกระทบตอการทํางานของหลักการประมวลผลภาพ แตถาหากจะมีผลกระทบตอการทํางานของ

กลองเว็บแคมคาแสงสวางท่ีจะมีผลกระทบ ตองมีคามากกวา 1,500 ลักซ ขึ้นไปและสองเขาเลนส

กลองเว็บแคมโดยตรง เพราะทําใหคาแบงระดับไมสามารถกําหนดจุดของแสงอินฟราเรดได 

 

3.2 ทดสอบการควบคุมตําแหนงเคอรเซอรปากกาแสงอินฟราเรดเทียบกับเมาส 

การทดสอบเวลาในการประมวลผลควบคุมตําแหนงเคอรเซอรระหวางใชปากกาแสง

อินฟราเรดและการใชเมาส เปนการทดสอบประสิทธิภาพระหวางการใชปากกาแสงอินฟราเรด

เทียบกับการใชเมาส โดยวิธีการวาดภาพตามรูปภาพตนฉบับท่ีเปนรูปทรงพื้นฐาน 5 รูปทรง ดังรูป

ท่ี 10  

 

 

รูปที่ 10 ลักษณะการวาดรูปทรงพื้นฐานดวยเมาสเทียบกับปากกาแสงอินฟราเรด 
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งานวิจัยนี้ไดใชการวาดรูปบนโปรแกรมเพนท (Paint) ในระบบปฏิบัติการอูบุนตูเพื่อหาคาเวลา

เฉลี่ย ในการใชปากกาแสงอินฟราเรดเทียบกับเมาสวาดภาพละ 5 ครั้ง จากผลการทดสอบตาม

ตารางท่ี 2 หาคาเวลาเฉลี่ยในการใชปากกาแสงอินฟราเรดวาดภาพท้ัง 5 ภาพเวลาเฉลี่ยประมาณ 

13.74 วินาที และคาเวลาเฉลี่ยในการใชเมาสวาดภาพท้ัง 5 ภาพ เวลาเฉลี่ยประมาณ 12.02 วินาที 

จากผลการทดสอบนั้นจะเห็นไดวาคาเวลาเฉลี่ยในการทํางานของเมาสใชเวลานอยกวาปากกาแสง

อินฟราเรด เหตุผลท่ีเปนเชนนี้เนื่องจากเมาสใชพื้นท่ีบนหนาจอคอมพิวเตอรขนาด 19 นิ้ว ในการ

วาดภาพนอยกวาปากกาแสงอินฟราเรดท่ีใชพื้นท่ีบนกระดานไวทบอรดในการวาดภาพ 

กรณีของการวาดรูปทรงพื้นฐานท่ีมีความซับซอนหรือจุดตอหักมุมหลายจุด เชน รูปดาว 

ปากกาแสงอินฟราเรดสามารถวาดรูปภาพไดดีกวา เนื่องจากการจับปากกาวาดภาพสามารถ

ควบคุมการวาดลายเสนท่ีซับซอนไดงายกวาการใชเมาสควบคุมเพื่อวาดภาพ โดยภาพรวม

อัลกอริทึมสามารถประมวลผลตําแหนงแสงอินฟราเรดจากปากกาควบคุมตําแหนงเมาสไดอยาง

แมนยํา 

 

ตารางที่ 2 เปรียบเทียบการวาดรูปทรงเรขาคณิตระหวางเมาสและปากกาแสงอินฟราเรด 

5 รูปทรง 

รูปที่ รูปตนฉบับ 
เวลาเฉลี่ย (วินาท)ี 

ปากกาแสงอินฟราเรด เมาส 

1 
 

14.18 10.82 

2 
 

12.2 8.72 

3 
 

12.82 10.48 

4 
 

13.24 11.6 

5 
 

16.26 18.5 

เวลาเฉลี่ย 13.74 12.02 
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3.3 ทดสอบการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปลายปากกาที่ทํามุมตางกันบนกระดาน 

การทดสอบการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปลายปากกาผานกลองเว็บแคม ขั้นตอนนี้เปนการ

ทดสอบประสิทธิภาพในการมองเห็นแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคม ในการทดสอบจะใชปากกา

แสงอินฟราเรดเปนอุปกรณในการทดสอบ โดยจะใหผูทดสอบทํามือเอียงตามมุม 45 องศา และ 90 

องศา โดยใชไมโปรแทรกเตอรเปนตัววัดบนกระดานไวทบอรดเพื่อหาความแตกตางในการมองเห็น

แสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรด ท่ีกลองเว็บแคมมองเห็นเพื่อนําภาพท่ีไดไปแทนการ

เคลื่อนท่ีของตําแหนงเมาส จะทําการทดสอบ 10 ครั้ง ตามรูปแบบและผลการทดลองในตารางท่ี 3 

การทดสอบการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปลายปากกาผานกลองเว็บแคม จากการวางมือทํามุม

กับกระดานในแนว 45 และ 90 องศา จํานวน 10 ครั้ง บนตําแหนงตางๆตามหนาจอ ผลการทดสอบ

พบวาการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคมใหคาการระบุพิกัด

ตําแหนงท่ีคลาดเคลื่อน ซึ่งมาจากการทดสอบมีความผิดพลาดจากการวางมือเอียง 45 องศา ระบุ

เปนเปอรเซ็นตความแมนยําเทากับ 30 เปอรเซ็นต เนื่องจากแสงอินฟราเรดท่ีไดจากปากกาแสง

อินฟราเรดไมไดเปลงแสงออกมาในแนวตรง จากตําแหนงการมองเห็นของกลองเว็บแคมผาน

หลักการประมวลผลภาพไมสามารถตรวจพบวัตถุท่ีตองประมวลผล ทําใหไมสามารถระบุพิกัดซึ่ง

เปนจุดเซนทรอยดของแสงอินฟราเรดได สงผลใหไมเกิดการสงคําสั่งเพื่อการเคลื่อนตําแหนงเมาส

บนหนาจอ แตจากคาท่ีตรวจจับไดจะเปนตําแหนงดานลางจอภาพ เนื่องจากการตรวจจับคาแสงทํา

มุมตรงกับโฟกัสกลองเว็บแคมท่ีโฟกัสโดยตรงอยูบริเวณครึ่งดานลางจอภาพ ขั้นตอนตอไปจะทํา

การทดสอบการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคมท่ีมือทํามุม 90 

องศา สําหรับรูปแบบการทดลองและผลการทดลอง แสดงตามตารางท่ี 3 โดยมีการคํานวณ

เปอรเซ็นตผลการทดสอบการมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคม 

การมองเห็นแสงอินฟราเรดจากปากกาแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคมท่ีมือวางทํามุม 90 องศา 

กับตัวกระดานทําไดสมบูรณแบบ เพราะจากการทดสอบไมพบขอผิดพลาดจากการมองเห็นแสง

อินฟราเรดจากปลายปากกาผานทางกลองเว็บแคม แสงอินฟราเรดท่ีไดจากปากกาแสงอินฟราเรด

ไดเปลงแสงออกมาในแนวตรง จึงทําใหกลองเว็บแคมมองเห็นแสงอินฟราเรดไดอยางชัดเจน เมื่อ

ผานการประมวลผล ทําใหสามารถระบุตําแหนงของวัตถุและตรวจจับจุดเซนทรอยดของวัตถุ แปล

คาเปนตําแหนงพิกัดของเมาสสงชุดคําสั่งไปควบคุมตําแหนงเมาสเคลื่อนไปตามตําแหนงของแสง

อินฟราเรดบนปลายปากกาไดอยางแมนยํา 
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ตารางที่ 3 ผลการทดสอบวางปากกาแสงอินฟราเรดที่มุม 45 และ 90 องศา จํานวน 10 คร้ัง 

ตําแหนงทดสอบ 
จับปากกาแสงอินฟราเรดทํามมุ (องศา) 

45o ทํางาน 90o ทํางาน 

ซายบน 
 

X 
 
 

ขวาบน 
 

X 
  

ซายลาง 
 
   

ขวาลาง 
 
 

 
 

ขอบซาย 
 

X 
 
 

ขอบขวา 
 

X 
 
 

ขอบบน 
 

X 
 
 

ขอบลาง 
 
 

 
 

กลางจอ 
 

X 
 
 

ตําแหนงใดๆ 
 

X 
 
 

ความแมนยํา (%) 30%  100% 

 

4. สรุปและอภิปรายผล 

4.1 กระดานไวทบอรดเสมือนจริงหนาจอสัมผัสดวยปากกาแสงอินฟราเรด สามารถใชงานใน

สภาพแวดลอมท่ีมีแสงสวางปกติหรือแสงนอย 

4.2 ความแมนยําในตําแหนงของเมาสสัมพันธกับปากกาแสงอินฟราเรดทํางานไดอยาง

ถูกตอง 

4.3 ในการนําเสนอสื่อท่ีมีความซับซอนปากกาแสงอินฟราเรดสามารถทํางานไดดีกวาการใช

เมาส 

4.4 การมองเห็นแสงอินฟราเรดจากการปากกาแสงอินฟราเรดของกลองเว็บแคมจะมองเห็น

แสงอินฟราเรดไดดี เมื่อใชปากกาแสงอินฟราเรดในการวางมือ 90 องศา จะทําใหตําแหนงเมาส

เคลื่อนท่ีไดแมนยําดีกวา การวางมือ 45 องศา 

4.5 โปรแกรมสามารถใชงานรวมกับฟงกชันโฮเวอรคลิกบนระบบปฏิบัติการอูบุนตูได เพื่อทํา

ใหการนําเสนอสื่อตางๆ มีความนาสนใจมากยิ่งขึ้น 
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