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บทคัดย่อ

	 บทความนีน้�ำเสนองานวจิยัเกีย่วกบัวิธกีารค้นหาและรูจ้�ำแผ่นป้ายทะเบยีนรถยนต์ของประเทศไทยในสภาพ

แวดล้อมทีภ่าพมีคณุภาพต�ำ่ซึง่ได้จากระบบกล้อง CCTV งานจราจร โดยแบ่งขัน้ตอนการท�ำงานเป็น 2 ส่วน

ส่วนแรกคอืการค้นหาตลอดจนก�ำหนดขอบเขตของบรเิวณทีเ่ป็นหมายเลขทะเบยีนรถยนต์ เพือ่จดัเตรยีม

ข้อมูลส�ำหรบัการรู้จ�ำในขัน้ตอนต่อไปโดยใช้เทคนิคของ Active Contour ( หรอื Snake) ทีผ่่านการปรบัปรุง

ประสิทธภิาพด้านควมเรว็และส่วนทีส่องเป็นกระบวนการรูจ้�ำภาพหมายเลขทะเบยีนรถยนต์โดยอาศยัหลกัการ

ของการผสมผสานระหว่างShape context และ Hausdorff distance จากการทดสอบกบัภาพตวัอย่างป้าย

ทะเบียนรถยนต์ในสภาพแวดล้อมจริงกว่า 365 ตวัอย่างพบว่าอัตราการค้นหาและรูจ้�ำถกูต้องเฉลีย่ 95.66% 

และ 94% ตามล�ำดบั

ค�ำส�ำคัญ

ระบบรู้จำ�ภาพอักษร แผ่นป้ายทะเบียนรถยนต์ แอคทีปคอนทัว เชป คอนเท้กซ์

Abstract

	 This paper proposes a highly robust method for Thailand’s CLP (car license plate)detection 

and recognition under low quality image form CCTV traffic system. Techniques introduced in this 

work are composed of two stages. Firstly, the boundary of an object is to be detected by the 

principle of Active Contours. Then, in the second stage, the hausdorff distance and Shape Context 

are employed to measure and determine of similarity between models and test images. From the 

experimental result of 365 images, the accuracy rate is higher than 95.56% for searching and 94% 

for recognition.
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1. บทน�ำ

	 งานวิจยัเกีย่วกบัการรูจ้�ำภาพอักษรตวัพมิพ์ภาษา

ไทย[1-2] ได้ถูกน�ำไปประยุกต์ใช้กับงานหลากหลาย

ประเภทหน่ึงในน้ันคอืการรูจ้�ำแผ่นป้ายทะเบยีนรถยนต์

[3-7] แต่ด้วยข้อจ�ำกดัของสภาพแวดล้อมของภาพทีน่�ำ

มาทดสอบในระบบท�ำให้ภาพที่น�ำมาทดสอบมีความ 

ซบัซ้อนจากปัญหาต่างๆ เช่น การจัดต�ำแหน่งของภาพ

แผ่นป้ายทะเบียนเองซ่ึงมีความหลากหลายโดย 

แปรเปลี่ยนไปตามชนิดและประเภทของรถ ตัวเลข  

(เลขทะเบียนท่ีม ี1 หลัก – 4 หลกั)  แผ่นป้ายทะเบียน

เลขสวย เลขมงคล ซ่ึงมกีารวาดลวดลายลงบนแผ่นป้าย

ทะเบียน การเอยีงของภาพท่ีได้อนัเนือ่งจากมุมกล้องท่ี

จบัภาพทะเบยีน คณุภาพของภาพอนัเกดิจากปัญหา

แสงสว่างของสถานทีห่รอืกระทัง่สภาพอากาศ เช่น ขณะ

ฝนตก เป็นต้น ปัญหาท่ีกล่าวมาในข้างต้นนีท้�ำให้ยาก

ต่อการน�ำวธิกีารรูจ้�ำภาพอกัษรทีถู่กพฒันาเพือ่จดัการ

กบัภาพเอกสารมาใช้งานโดยตรง 

มุมกลองที่จับภาพทะเบียน คุณภาพของภาพอันเกิดจาก

ปญหาแสงสวางของสถานที่หรือกระทั่งสภาพอากาศ 

เชน ขณะฝนตก เปนตน ปญหาที่กลาวมาในขางตนน้ีทํา

ใหยากตอการนําวิธีการรูจําภาพอักษรที่ถูกพัฒนาเพื่อ

จัดการกับภาพเอกสารมาใชงานโดยตรง  

 

ภาพท่ี 1 โครงสรางของระบบรูจําภาพทะเบียนรถยนต 

ดังน้ันเพื่อเปนการแกปญหาตางๆ ที่กลาวมาใน

ขางตน บทความน้ีจึงเสนอระบบรูจําภาพแผนปาย

ทะเบียนรถยนตโดยอาศัยการปรับปรุงเทคนิคของ

Active Contour เพื่อแกปญหาเรื่องคุณภาพของภาพที่

นํามาทดสอบการรูจํา อันเน่ืองดวยวิธีการดังกลาวไดถูก

ปรับปรุงใหมีคุณสมบัติที่ทนตอสัญญาณรบกวนไดสูง 

หลังจากน้ันเปนข้ันตอนในการตัดสนิใจและระบุ

ภาพอักษรวาเปนตัวอักษรใดโดยใชเทคนิคของ  Shape 

Context และ Hausdorff Distance ดังแสดงในภาพที่ 

1 สวนที่เหลือในบทความน้ีแบงออกดังตอไปน้ี สวนที่ 2 

เปนการกลาวถึงทฤษฏีและหลักการทํางานที่ถูกนํามาใช

ในงานวิจัยช้ินน้ี สวนที่ 3 เปนการทดสอบและผลการ

ทดสอบ ซึ่งบทสรุปวิเคราะหและวิจารณการทดลอง 

กิตติกรรมประกาศ ตลอดถึงเอกสารอางอิงอยูในสวนที่ 

4 5 และ 6 ของบทความน้ีตามลําดับ 

2. ทฤษฏีและหลักการทํางาน 

สวนน้ีเปนการอธิบายถึงหลักการและเทคนิค

ตางๆที่นํามาใชโดยแบงออกเปนสองข้ันตอน คือ การ

คนหาและกําหนดขอบเขตของวัตถุ สวนที่สองคือการวัด

ความคลายระหวางภาพที่ถูกนํามาทดสอบกับภาพ

ตนแบบ 

 

2.1 การคนหาและกําหนดขอบเขตวัตถุ 

ข้ันตอนการทํางานในสวนน้ี คือ การคนหาสวน

ที่เปนขอบเขตของวัตถุ(ภาพอักษรแตละตัวอักษร) และ

สรางเสนลอมรอบวัตถุดังกลา วน้ันเพื่อใหสอดคลองกับ

ระบบที่ไดออกแบบไวงานวิจัยช้ินน้ีเลือกใชวิธีการแบง

ขอบเขตของวัตถุดวย Active Contours (หรือ Snake) 

ซึ่งถูกนําเสนอครั้งแรกโดย M. Kassและคณะ [8] ซึ่ง

สามารถแบงออกเปน 2 โมเดลหลกั คือ Parametric 

active contours [8] และ Geometric Active 

Contours [6] สําหรับงานวิจัยช้ินน้ีเลือกใชโมเดลที่

ปรับปรุงจาก Geometric Active Contours ซึ่งถูกนํา 

เสนอโดย C. H. Chuang และW.N. Lie [10] เรียกวา 

Fast Active Contours วิธีการดังกลาวมีการปรับปรุง

ประสิทธิภาพของการหาขอบเขตของภาพใหมีความเร็ว

และความถูกตองมากย่ิงข้ึน โดยการประยุกตวิธีการหา

ทิศทางการไหลของแกรเดียนทเวกเตอร (GVF : 

Gradient Vector Flow) โดยนิยามไดดังน้ี กําหนดให 

VG(x, y) = [u(x, y), v(x, y)] แทนเวกเตอร

ที่ช้ีจากจุดใดๆ ไปยังสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เมื่อ 

(x, y)  แทนพิกัดของจุด สวน u และ v แทน

โปรเจคชันของเวกเตอรในทิศทางของแนวแกน x และ

แนวแกน y ตามลําดับ เมื่อกําหนดใหแตละจุดของกลุม

จุดใน Snake Curve จากกลุมPi,j ถึง Pi,j+1 เมื่อi คือ ตัว

ช้ีใน Snake Curve และ j แทนจํานวนของการทําซ้ํา 

ดังน้ันจึงสามารถนิยามอัลกอริทึมไดดังน้ี 

 
𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢+𝐣𝐣𝐣𝐣+𝟏𝟏𝟏𝟏 = 𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣 + [𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢�𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣� + Γ𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢�𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣�]   (1) 

 

 ภาพที ่1 โครงสร้างของระบบรูจ้�ำภาพทะเบยีนรถยนต์

	 ดงัน้ันเพ่ือเป็นการแก้ปัญหาต่างๆ ท่ีกล่าวมาใน

ข้างต้น บทความน้ีจึงเสนอระบบรู้จ�ำภาพแผ่นป้าย

ทะเบียนรถยนต์โดยอาศัยการปรับปรุงเทคนิคของ 

Active Contour เพือ่แก้ปัญหาเร่ืองคุณภาพของภาพ

ทีน่�ำมาทดสอบการรู้จ�ำ อนัเน่ืองด้วยวธิกีารดังกล่าวได้

ถกูปรบัปรงุให้มคีณุสมบตัทิีท่นต่อสญัญาณรบกวนได้

สงู หลงัจากนัน้เป็นขัน้ตอนในการตดัสนิใจและระบภุาพ

อักษรว่าเป็นตัวอักษรใดโดยใช้เทคนิคของ Shape 

Context และ Hausdorff Distance ดงัแสดงในภาพ

ท่ี 1 ส่วนท่ีเหลอืในบทความนีแ้บ่งออกดงัต่อไปน้ี ส่วน

ท่ี 2 เป็นการกล่าวถึงทฤษฏแีละหลกัการท�ำงานท่ีถูกน�ำ

มาใช้ในงานวจัิยช้ินนี ้ส่วนท่ี 3 เป็นการทดสอบและผล

การทดสอบ ซึง่บทสรปุวเิคราะห์และวจิารณ์การทดลอง 

กติตกิรรมประกาศ ตลอดถึงเอกสารอ้างองิอยูใ่นส่วนท่ี 

4 5 และ 6 ของบทความนีต้ามล�ำดบั
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2. ทฤษฏแีละหลกัการท�ำงาน

	 ส่วนนี้เป็นการอธิบายถึงหลักการและเทคนิค

ต่างๆทีน่�ำมาใช้โดยแบ่งออกเป็นสองขัน้ตอน คอื การ

ค้นหาและก�ำหนดขอบเขตของวตัถ ุส่วนทีส่อง คอื การ

วดัความคล้ายระหว่างภาพทีถ่กูน�ำมาทดสอบกบัภาพ

ต้นแบบ

2.1	การค้นหาและก�ำหนดขอบเขตวัตถุ

	 ขัน้ตอนการท�ำงานในส่วนน้ี คือ การค้นหาส่วนท่ี

เป็นขอบเขตของวตัถ ุ(ภาพอกัษรแต่ละตัวอกัษร) และ

สร้างเส้นล้อมรอบวตัถดัุงกล่าวน้ันเพ่ือให้สอดคล้องกบั

ระบบท่ีได้ออกแบบไว้งานวจิยัชิน้นีเ้ลอืกใช้วธิกีารแบ่ง

ขอบเขตของวตัถดุ้วย Active Contours (หรือ Snake) 

ซึ่งถูกน�ำเสนอครั้งแรกโดย M. Kassและคณะ [8]  

ซึง่สามารถแบ่งออกเป็น 2 โมเดลหลกั คือ Parametric 

active contours [8] และ Geometric Active  

Contours [6] ส�ำหรับงานวิจัยช้ินนี้เลือกใช้โมเดลท่ี

ปรบัปรงุจาก Geometric Active Contours ซ่ึงถูกน�ำ 

เสนอโดย C. H. Chuang และW.N. Lie [10] เรยีกว่า 

Fast Active Contours วธีิการดังกล่าวมกีารปรบัปรงุ

ประสิทธภิาพของการหาขอบเขตของภาพให้มีความเรว็

และความถกูต้องมากย่ิงขึน้ โดยการประยกุต์วิธกีารหา

ทศิทางการไหลของแกรเดยีนท์เวกเตอร์ (GVF : Gradient 

Vector Flow) โดยนิยามได้ดังน้ี ก�ำหนดให้ V_G 

(x,y)=[u(x,y),v(x,y) ] แทนเวกเตอร์ท่ีชีจ้ากจุดใดๆ ไป

ยงัส่วนทีเ่ป็นขอบเขตของวตัถ ุเมือ่ (x,y)  แทนพกิดัของ

จดุ ส่วน u และ v แทนโปรเจคชันของเวกเตอร์ในทศิทาง

ของแนวแกน x และแนวแกน y ตามล�ำดับ เมือ่ก�ำหนด

ให้แต่ละจุดของกลุ่มจุดใน Snake Curve จากกลุ่ม 

P_(i,j) ถงึ P_(i,j+1) เมือ่ i คือ ตัวชีใ้น Snake Curve 

และ j แทนจ�ำนวนของการท�ำซ�้ำ ดังนั้นจึงสามารถ 

นยิามอัลกอรทิมึได้ ดังนี้

มุมกลองที่จับภาพทะเบียน คุณภาพของภาพอันเกิดจาก

ปญหาแสงสวางของสถานที่หรือกระทั่งสภาพอากาศ 

เชน ขณะฝนตก เปนตน ปญหาที่กลาวมาในขางตนน้ีทํา

ใหยากตอการนําวิธีการรูจําภาพอักษรที่ถูกพัฒนาเพื่อ

จัดการกับภาพเอกสารมาใชงานโดยตรง  

 

ภาพท่ี 1 โครงสรางของระบบรูจําภาพทะเบียนรถยนต 

ดังน้ันเพื่อเปนการแกปญหาตางๆ ที่กลาวมาใน

ขางตน บทความน้ีจึงเสนอระบบรูจําภาพแผนปาย

ทะเบียนรถยนตโดยอาศัยการปรับปรุงเทคนิคของ

Active Contour เพื่อแกปญหาเรื่องคุณภาพของภาพที่

นํามาทดสอบการรูจํา อันเน่ืองดวยวิธีการดังกลาวไดถูก

ปรับปรุงใหมีคุณสมบัติที่ทนตอสัญญาณรบกวนไดสูง 

หลังจากน้ันเปนข้ันตอนในการตัดสนิใจและระบุ

ภาพอักษรวาเปนตัวอักษรใดโดยใชเทคนิคของ  Shape 

Context และ Hausdorff Distance ดังแสดงในภาพที่ 

1 สวนที่เหลือในบทความน้ีแบงออกดังตอไปน้ี สวนที่ 2 

เปนการกลาวถึงทฤษฏีและหลักการทํางานที่ถูกนํามาใช

ในงานวิจัยช้ินน้ี สวนที่ 3 เปนการทดสอบและผลการ

ทดสอบ ซึ่งบทสรุปวิเคราะหและวิจารณการทดลอง 

กิตติกรรมประกาศ ตลอดถึงเอกสารอางอิงอยูในสวนที่ 

4 5 และ 6 ของบทความน้ีตามลําดับ 

2. ทฤษฏีและหลักการทํางาน 

สวนน้ีเปนการอธิบายถึงหลักการและเทคนิค

ตางๆที่นํามาใชโดยแบงออกเปนสองข้ันตอน คือ การ

คนหาและกําหนดขอบเขตของวัตถุ สวนที่สองคือการวัด

ความคลายระหวางภาพที่ถูกนํามาทดสอบกับภาพ

ตนแบบ 

 

2.1 การคนหาและกําหนดขอบเขตวัตถุ 

ข้ันตอนการทํางานในสวนน้ี คือ การคนหาสวน

ที่เปนขอบเขตของวัตถุ(ภาพอักษรแตละตัวอักษร) และ

สรางเสนลอมรอบวัตถุดังกลา วน้ันเพื่อใหสอดคลองกับ

ระบบที่ไดออกแบบไวงานวิจัยช้ินน้ีเลือกใชวิธีการแบง

ขอบเขตของวัตถุดวย Active Contours (หรือ Snake) 

ซึ่งถูกนําเสนอครั้งแรกโดย M. Kassและคณะ [8] ซึ่ง

สามารถแบงออกเปน 2 โมเดลหลกั คือ Parametric 

active contours [8] และ Geometric Active 

Contours [6] สําหรับงานวิจัยช้ินน้ีเลือกใชโมเดลที่

ปรับปรุงจาก Geometric Active Contours ซึ่งถูกนํา 

เสนอโดย C. H. Chuang และW.N. Lie [10] เรียกวา 

Fast Active Contours วิธีการดังกลาวมีการปรับปรุง

ประสิทธิภาพของการหาขอบเขตของภาพใหมีความเร็ว

และความถูกตองมากย่ิงข้ึน โดยการประยุกตวิธีการหา

ทิศทางการไหลของแกรเดียนทเวกเตอร (GVF : 

Gradient Vector Flow) โดยนิยามไดดังน้ี กําหนดให 

VG(x, y) = [u(x, y), v(x, y)] แทนเวกเตอร

ที่ช้ีจากจุดใดๆ ไปยังสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เมื่อ 

(x, y)  แทนพิกัดของจุด สวน u และ v แทน

โปรเจคชันของเวกเตอรในทิศทางของแนวแกน x และ

แนวแกน y ตามลําดับ เมื่อกําหนดใหแตละจุดของกลุม

จุดใน Snake Curve จากกลุมPi,j ถึง Pi,j+1 เมื่อi คือ ตัว

ช้ีใน Snake Curve และ j แทนจํานวนของการทําซ้ํา 

ดังน้ันจึงสามารถนิยามอัลกอริทึมไดดังน้ี 

 
𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢+𝐣𝐣𝐣𝐣+𝟏𝟏𝟏𝟏 = 𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣 + [𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢�𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣� + Γ𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢�𝐏𝐏𝐏𝐏𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐣𝐣𝐣𝐣�]   (1) 

 

	 เมื่อก�ำหนดให้ V_int คือ แรงที่กระท�ำภายใน 

ซึง่ท�ำหน้าทีล่ดค่าของฟังก์ชนัพลงังาน (Energy Function) 

ดงัสมการท่ี (2)

	 โดยท่ี E_cont และ E_curv คอื แรงของการต่อ

เน่ืองและแรงของส่วนท่ีเป็นส่วนโค้งตามล�ำดับและ  

V_ext คือ แรงท่ีกระท�ำจากภายนอกในท่ีนี้หมายถึง 

เวกเตอร์ของแรงที่มีทิศทางจากแต่ละจุดของ Snake 

Curve ไปยังส่วนที่เป็นขอบเขตที่แท้จริงของวัตถุ  

ซ่ึงเทคนคิของ Fast Active Contours ใช้ค่าเฉลีย่ของ

การกระจายตัวรอบทิศแบบกระจายพฤติกรรมการ

เคลื่อนท่ีของ Snake Curve จะเป็นอิสระจากแรง

กระท�ำภายใน กล่าวคือมเีพยีงแรงท่ีเกิดจากการดงึจาก

จดุหน่ึงๆ ใน Snake Curve ไปยงัส่วนท่ีเป็นขอบเขต

ทีแ่ท้จรงิของวตัถ ุดังแสดงทศิทางของสนามทศิทางการ

ไหลของแกรเดียนท์เวกเตอร์ในภาพท่ี 3

เมื่อกําหนดให 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่กระทําภายในซึ่งทําหนาที่
ลดคาของฟงกชันพลังงาน ( Energy Function)ดัง
สมการที่ )2(  
 

𝐄𝐄𝐄𝐄(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) = 𝛂𝛂𝛂𝛂𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) + 𝛃𝛃𝛃𝛃𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) (2)  
 

โดยที่𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜คือ แรงของการตอเน่ืองและแรง
ของสวนที่เปนสวนโคงตามลําดับ และ 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่
กระทําจากภายนอกในที่น้ีหมายถึงเวกเตอรของแรงที่มี
ทิศทางจากแตละจุดของ Snake Curve ไปยังสวนที่
เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ซึ่งเทคนิคของ Fast 
Active Contours ใชคาเฉลี่ยของการกระจายตัวรอบ
ทิศแบบ กระจาย พฤติกรรมการเคลื่อนที่ของ Snake 
Curve จะเปนอิสระจากแรงกระทําภายใน กลาวคือมี
เพียงแรงที่เกิดจากการดึงจากจุดหน่ึงๆ ใน Snake 
Curve ไปยังสวนที่เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ดัง
แสดงทิศทางของสนามทิศทางการไหลของแกรเดียนท
เวกเตอรในภาพที่ 3. 
 

 
ภาพท่ี 3ภาพตนแบบและทิศทางการไหลของกระแสแก

รเดียน 
 

 
 

ภาพท่ี4ทิศทางการลูเขาสูสวนที่เปนขอบของวัตถุเมื่อ
คํานวณซ้ํา 10, 20, 30 และ 40 รอบตามลําดับ 
 
จาก ภาพ ที่ 4 เห็นวาแตละจุดของ Snake Curve 
เคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนและมีพฤติกรรมคือเคลื่อนไหว
เขาสูสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เน่ืองจากจุดประสงค
หลักของระบบที่นําเสนอในบทความน้ีคือตองการคนหา
สวนที่เปนขอบเขตของภาพตัวอักษรและภาพที่นํามา
เปนอินพุตของระบบคือตัวอักษรและตัวเลขดังน้ันใน
ระบบที่นําเสนอจึงมีการกําหนดจุดเริ่มตนสําหรับการ
คนหาคือบริเวณริมขอบภาพแลวจึงคอยให  Snake 
Curve หุบเขาหากลุมคําแทนโดยการหาทิศทางการ
เคลื่อนตําแหนงของแตละจุดไดจากสมการที่  (4) แต
เน่ืองจากภาพที่นําเขาสูระบบมีขนาดและรูปแบบ
ตลอดจนความซับซอนไมเทากันจึงทําใหไมสามารถ
กําหนดจํานวนรอบของการทําซ้ําที่แนนอนไดแตจาก
การสังเกตพฤติกรรมการลูเขาหาสวนที่เปนขอบของวัตถุ
คือเมื่อ  Snake Curve เขาใกลสวนที่เปนขอบของวัตถุ
รูปรางของ  Snake Curve จะไมเปลี่ยนแปลงหรือ
เปลี่ยนแปลงรูปรางนอยมากดวยคุณสมบัติดังกลาว
บทความน้ีจึงสามารถกําหนดการสิ้นสุดของการทําซ้ํา
เมื่อ Snake Curve ที่ไดใหมกับ Snake Curve ของเดิม
มีคาไมมีความคลาดเคลื่อนหรือรูปรางของ  Snake 
Curve ทั้งสองเหมือนกันและเทคนิคที่งานวิจัยช้ินน้ี
เลือกมาใชวัดความคลายกันของ  Snake Curve คือ 
เทคนิคHausdorff Distance [11] ซึ่งผลลัพธที่ไดจาก
สมการดังกลาว คือ  
คาความคลาดเคลื่อน(Mismatch) ระหวางภาพสอง
ภาพหรือระหวางเซต 2 เซตเมื่อกําหนดใหเซตของจุดใน 
Snake Curve เกา คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�,𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 =
(𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของพิกัดซึ่ง
อยูใน Snake Curve ชุดใหม คือ
𝐁𝐁𝐁𝐁 = �𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣, 𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
เมื่อ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 

𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
∑ 𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁           (5) 

เมื่อกําหนดให 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่กระทําภายในซึ่งทําหนาที่
ลดคาของฟงกชันพลังงาน ( Energy Function)ดัง
สมการที่ )2(  
 

𝐄𝐄𝐄𝐄(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) = 𝛂𝛂𝛂𝛂𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) + 𝛃𝛃𝛃𝛃𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) (2)  
 

โดยที่𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜คือ แรงของการตอเน่ืองและแรง
ของสวนที่เปนสวนโคงตามลําดับ และ 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่
กระทําจากภายนอกในที่น้ีหมายถึงเวกเตอรของแรงที่มี
ทิศทางจากแตละจุดของ Snake Curve ไปยังสวนที่
เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ซึ่งเทคนิคของ Fast 
Active Contours ใชคาเฉลี่ยของการกระจายตัวรอบ
ทิศแบบ กระจาย พฤติกรรมการเคลื่อนที่ของ Snake 
Curve จะเปนอิสระจากแรงกระทําภายใน กลาวคือมี
เพียงแรงที่เกิดจากการดึงจากจุดหน่ึงๆ ใน Snake 
Curve ไปยังสวนที่เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ดัง
แสดงทิศทางของสนามทิศทางการไหลของแกรเดียนท
เวกเตอรในภาพที่ 3. 
 

 
ภาพท่ี 3ภาพตนแบบและทิศทางการไหลของกระแสแก

รเดียน 
 

 
 

ภาพท่ี4ทิศทางการลูเขาสูสวนที่เปนขอบของวัตถุเมื่อ
คํานวณซ้ํา 10, 20, 30 และ 40 รอบตามลําดับ 
 
จาก ภาพ ที่ 4 เห็นวาแตละจุดของ Snake Curve 
เคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนและมีพฤติกรรมคือเคลื่อนไหว
เขาสูสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เน่ืองจากจุดประสงค
หลักของระบบที่นําเสนอในบทความน้ีคือตองการคนหา
สวนที่เปนขอบเขตของภาพตัวอักษรและภาพที่นํามา
เปนอินพุตของระบบคือตัวอักษรและตัวเลขดังน้ันใน
ระบบที่นําเสนอจึงมีการกําหนดจุดเริ่มตนสําหรับการ
คนหาคือบริเวณริมขอบภาพแลวจึงคอยให  Snake 
Curve หุบเขาหากลุมคําแทนโดยการหาทิศทางการ
เคลื่อนตําแหนงของแตละจุดไดจากสมการที่  (4) แต
เน่ืองจากภาพที่นําเขาสูระบบมีขนาดและรูปแบบ
ตลอดจนความซับซอนไมเทากันจึงทําใหไมสามารถ
กําหนดจํานวนรอบของการทําซ้ําที่แนนอนไดแตจาก
การสังเกตพฤติกรรมการลูเขาหาสวนที่เปนขอบของวัตถุ
คือเมื่อ  Snake Curve เขาใกลสวนที่เปนขอบของวัตถุ
รูปรางของ  Snake Curve จะไมเปลี่ยนแปลงหรือ
เปลี่ยนแปลงรูปรางนอยมากดวยคุณสมบัติดังกลาว
บทความน้ีจึงสามารถกําหนดการสิ้นสุดของการทําซ้ํา
เมื่อ Snake Curve ที่ไดใหมกับ Snake Curve ของเดิม
มีคาไมมีความคลาดเคลื่อนหรือรูปรางของ  Snake 
Curve ทั้งสองเหมือนกันและเทคนิคที่งานวิจัยช้ินน้ี
เลือกมาใชวัดความคลายกันของ  Snake Curve คือ 
เทคนิคHausdorff Distance [11] ซึ่งผลลัพธที่ไดจาก
สมการดังกลาว คือ  
คาความคลาดเคลื่อน(Mismatch) ระหวางภาพสอง
ภาพหรือระหวางเซต 2 เซตเมื่อกําหนดใหเซตของจุดใน 
Snake Curve เกา คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�,𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 =
(𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของพิกัดซึ่ง
อยูใน Snake Curve ชุดใหม คือ
𝐁𝐁𝐁𝐁 = �𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣, 𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
เมื่อ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 

𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
∑ 𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁           (5) 

เมื่อกําหนดให 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่กระทําภายในซึ่งทําหนาที่
ลดคาของฟงกชันพลังงาน ( Energy Function)ดัง
สมการที่ )2(  
 

𝐄𝐄𝐄𝐄(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) = 𝛂𝛂𝛂𝛂𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) + 𝛃𝛃𝛃𝛃𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) (2)  
 

โดยที่𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜คือ แรงของการตอเน่ืองและแรง
ของสวนที่เปนสวนโคงตามลําดับ และ 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่
กระทําจากภายนอกในที่น้ีหมายถึงเวกเตอรของแรงที่มี
ทิศทางจากแตละจุดของ Snake Curve ไปยังสวนที่
เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ซึ่งเทคนิคของ Fast 
Active Contours ใชคาเฉลี่ยของการกระจายตัวรอบ
ทิศแบบ กระจาย พฤติกรรมการเคลื่อนที่ของ Snake 
Curve จะเปนอิสระจากแรงกระทําภายใน กลาวคือมี
เพียงแรงที่เกิดจากการดึงจากจุดหน่ึงๆ ใน Snake 
Curve ไปยังสวนที่เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ดัง
แสดงทิศทางของสนามทิศทางการไหลของแกรเดียนท
เวกเตอรในภาพที่ 3. 
 

 
ภาพท่ี 3ภาพตนแบบและทิศทางการไหลของกระแสแก

รเดียน 
 

 
 

ภาพท่ี4ทิศทางการลูเขาสูสวนที่เปนขอบของวัตถุเมื่อ
คํานวณซ้ํา 10, 20, 30 และ 40 รอบตามลําดับ 
 
จาก ภาพ ที่ 4 เห็นวาแตละจุดของ Snake Curve 
เคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนและมีพฤติกรรมคือเคลื่อนไหว
เขาสูสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เน่ืองจากจุดประสงค
หลักของระบบที่นําเสนอในบทความน้ีคือตองการคนหา
สวนที่เปนขอบเขตของภาพตัวอักษรและภาพที่นํามา
เปนอินพุตของระบบคือตัวอักษรและตัวเลขดังน้ันใน
ระบบที่นําเสนอจึงมีการกําหนดจุดเริ่มตนสําหรับการ
คนหาคือบริเวณริมขอบภาพแลวจึงคอยให  Snake 
Curve หุบเขาหากลุมคําแทนโดยการหาทิศทางการ
เคลื่อนตําแหนงของแตละจุดไดจากสมการที่  (4) แต
เน่ืองจากภาพที่นําเขาสูระบบมีขนาดและรูปแบบ
ตลอดจนความซับซอนไมเทากันจึงทําใหไมสามารถ
กําหนดจํานวนรอบของการทําซ้ําที่แนนอนไดแตจาก
การสังเกตพฤติกรรมการลูเขาหาสวนที่เปนขอบของวัตถุ
คือเมื่อ  Snake Curve เขาใกลสวนที่เปนขอบของวัตถุ
รูปรางของ  Snake Curve จะไมเปลี่ยนแปลงหรือ
เปลี่ยนแปลงรูปรางนอยมากดวยคุณสมบัติดังกลาว
บทความน้ีจึงสามารถกําหนดการสิ้นสุดของการทําซ้ํา
เมื่อ Snake Curve ที่ไดใหมกับ Snake Curve ของเดิม
มีคาไมมีความคลาดเคลื่อนหรือรูปรางของ  Snake 
Curve ทั้งสองเหมือนกันและเทคนิคที่งานวิจัยช้ินน้ี
เลือกมาใชวัดความคลายกันของ  Snake Curve คือ 
เทคนิคHausdorff Distance [11] ซึ่งผลลัพธที่ไดจาก
สมการดังกลาว คือ  
คาความคลาดเคลื่อน(Mismatch) ระหวางภาพสอง
ภาพหรือระหวางเซต 2 เซตเมื่อกําหนดใหเซตของจุดใน 
Snake Curve เกา คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�,𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 =
(𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของพิกัดซึ่ง
อยูใน Snake Curve ชุดใหม คือ
𝐁𝐁𝐁𝐁 = �𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣, 𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
เมื่อ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 

𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
∑ 𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁           (5) 

ภาพที ่3 ภาพต้นแบบและทิศทางการไหล 

ของกระแสแกรเดยีน

ภาพที4่ ทศิทางการลูเ่ข้าสูส่่วนท่ีเป็นขอบของวตัถ ุ

เมือ่ค�ำนวณซ�ำ้ 10, 20, 30  

และ 40 รอบตามล�ำดบั
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	 จากภาพที ่4 เหน็ว่าแต่ละจุดของ Snake Curve 

เคลือ่นทีจ่ากจดุเริม่ต้นและมพีฤตกิรรมคอืเคลือ่นไหว

เข้าสูส่่วนทีเ่ป็นขอบเขตของวตัถุ เน่ืองจากจุดประสงค์

หลกัของระบบทีน่�ำเสนอในบทความนีค้อืต้องการค้นหา

ส่วนทีเ่ป็นขอบเขตของภาพตวัอกัษรและภาพทีน่�ำมา

เป็นอินพุตของระบบคือตัวอักษรและตัวเลขดังนั้นใน

ระบบทีน่�ำเสนอจงึมกีารก�ำหนดจดุเริม่ต้นส�ำหรบัการ

ค้นหาคือบริเวณริมขอบภาพแล้วจึงค่อยให้ Snake 

Curve หุบเข้าหากลุ่มค�ำแทนโดยการหาทิศทางการ

เคลื่อนต�ำแหน่งของแต่ละจุดได้จากสมการที่ (4) แต่

เนื่องจากภาพที่น�ำเข้าสู ่ระบบมีขนาดและรูปแบบ 

ตลอดจนความซับซ้อนไม่เท่ากันจึงท�ำให้ไม่สามารถ

ก�ำหนดจ�ำนวนรอบของการท�ำซ�ำ้ทีแ่น่นอนได้ แต่จาก

การสังเกตพฤติกรรมการลู่เข้าหาส่วนที่เป็นขอบของ

วตัถคุอืเมือ่ Snake Curve เข้าใกล้ส่วนทีเ่ป็นขอบของ

วตัถรุปูร่างของ Snake Curve จะไม่เปลีย่นแปลง หรอื

เปลี่ยนแปลงรูปร่างน้อยมาก ด้วยคุณสมบัติดังกล่าว

บทความนี ้จงึสามารถก�ำหนดการสิน้สดุของการท�ำซ�ำ้

เมือ่ Snake Curve ทีไ่ด้ใหม่กบั Snake Curve ของเดมิ

มีค่าไม่มีความคลาดเคลื่อนหรือรูปร่างของ Snake 

Curve ทัง้สองเหมอืนกัน และเทคนคิทีง่านวจิยัชิน้นี้

เลือกมาใช้วัดความคล้ายกันของ Snake Curve  

คอื เทคนคิ Hausdorff Distance [11] ซึง่ผลลพัธ์ทีไ่ด้

จากสมการดงักล่าว คือ ค่าความคลาดเคล่ือน (Mismatch) 

ระหว่างภาพสองภาพหรือระหว่างเซต 2 เซต เมื่อ

ก�ำหนดให้เซตของจุดใน Snake Curve เก่า คอื A={a_1, 

a_2,…,a_(N_A ) },a_i=(x_i,y_i ),1≤i≤N_A และก�ำหนด

ให้เซตของพกิดัซึง่อยูใ่น Snake Curve ชดุใหม่ คือ 

B={b_1,b_2,…,b_(N_B ) },b_i=(x_j,y_j), 1≤j≤N_B 

เมือ่ N_Aและ N_B คือ จ�ำนวนของสมาชกิของเซต A 

และ B ตามล�ำดับ ดังนั้น สามารถเขียนสมการได้ ดงันี้

และก�ำหนดให้

	 เมือ่ ‖∙‖ หมายถึงการวดัระยะห่างระหว่างจดุสอง

จดุด้วยวธิกีารหาระยะทางแบบ City Block Distance 

[12] ท�ำให้ h(B,A)∈[0,∞) ซ่ึงมเีพยีงกรณเีดยีวเท่านัน้

ท่ีท�ำให้ h(B, A)=0 คอืทุกๆ จดุของเซต B สามารถทับ

กนัได้สนทิกบัทุกจดุในเซต A ดงันัน้ ในงานวิจยัช้ินนีจึ้ง

เลือกวิธีการก�ำหนดให้หยุดการท�ำซ�้ำเมื่อผลลัพธ์ท่ีได้

จากสมการท่ี (5) มค่ีาเท่ากบั 0 หรอือกีนยั คอื สามารถ

ตคีวามหมายได้ว่า Snake Curve ไม่มกีารเปลีย่นแปลง

ซ่ึงหมายความว่า Snake Curve ได้อยู ่ณ ต�ำแหน่งท่ี

เป็นบรเิวณขอบของวตัถุแล้วนัน่เอง

2.2	การวัดความคล้ายของวตัถุ

	 2.2.1 หลกัการของ Shape Context

	 หลงัจากได้ส่วนทีเ่ป็นขอบภาพในข้ันตอนแรกแล้ว

กม็าถงึส่วนของการวดัความคล้ายซึง่ในงานวิจยันีเ้ลอืก

ใช้วธิกีารปรับปรงุความสามารถของ Shape Context 

[13] เมื่อก�ำหนดให้เซตของแต่จุดบนภาพแทนด้วย 

 
และกําหนดให 

𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀) = ‖𝐚𝐚𝐚𝐚 − 𝐛𝐛𝐛𝐛‖𝐚𝐚𝐚𝐚∈𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢            (6) 

 
เมื่อ‖∙‖หมายถึงการวัดระยะหางระหวางจุดสองจุดดวย
วิธีการหาระยะทางแบบ City Block Distance [12] ทํา
ให 𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) ∈ [𝟎𝟎𝟎𝟎,∞)ซึ่งมีเพียงกรณีเดียวเทาน้ันที่ทํา
ให𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟎𝟎𝟎𝟎 คือทุกๆจุดของเซต  B สามารถทับกัน
ไดสนิทกับทุกจุดในเซต  A ดังน้ัน ในงานวิจัยช้ินน้ีจึง
เลือกวิธีการกําหนดใหหยุดการทําซ้ําเมื่อผลลัพธที่ได
จากสมการที่ (5) มีคาเทากับ 0 หรืออีกนัย คือ สามารถ
ตีความหมายไดวา Snake Curve ไมมีการเปลี่ยนแปลง
ซึ่งหมายความวา Snake Curve ไดอยูณตําแหนงที่เปน
บริเวณขอบของวัตถุแลวน่ันเอง 
 
2.2 การวัดความคลายของวัตถุ 

2.2.1 หลักการของ Shape Context 

หลังจากไดสวนที่เปนขอบภาพในข้ันตอนแรก
แลวก็มาถึงสวนของการวัดความคลายซึ่งในงานวิจัยน้ี
เลือกใชวิธีการปรับปรุงความสามารถของ Shape 
Context [13] เมื่อกําหนดใหเซตของแตจุดบนภาพแทน
ดวย 𝐏𝐏𝐏𝐏 = {𝐩𝐩𝐩𝐩𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐩𝐩𝐩𝐩𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢},𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ∈ ℜ𝟐𝟐𝟐𝟐 ทําใหสามารถ
คํานวณคาของลอกโพลาฮีสโตรแกรม ( log-polar 
histogram) ซึ่งแสดงความสัมพันธระหวางจุดใดๆ บน
ภาพกับจุดอื่นจํานวน n-1 บนสวนที่เปนขอบวัตถุที่
สามารถหาไดจากข้ันตอนกอนหนา ดังแสดงในสมการที่ 
(7) 

 
𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤) = #{𝐪𝐪𝐪𝐪 ≠ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢|(𝐪𝐪𝐪𝐪− 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢) ∈ 𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)}   (7) 

 
กําหนดใหคาฮีสโตรแกรม 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢คือ Shape Context ของ 
𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ซึ่งคา Shape Context แตละคา คือ คาโพลา
ฮีสโตรแกรมของพิกัดแตชุดซึ่งถูกวัดโดยอางอิงจากจุด
ออริจิ้น(Origin) โดยทําการนับจํานวนจุดที่พบอยูภายใน
แต bin-k ดังแสดงในรูปที่ 5 และสําหรับรูปที่ 5 (ง), (จ) 
และ (ฉ) คือ Shape Context ซึ่งอธิบายถึงความ
หนาแนนหรือความสัมพันธกับระหวางจุดอางอิงกับจุด

อื่นๆ ในวัตถุ สังเกตไดวาโพลาฮีสโตรแกรมน้ันมีความ
ออนไหวตอจุดที่อยูใกลกับจุดอางอิงที่ใกลเคียงกันกับ
รูปรางของวัตถุที่มีความคลายกัน ดังสามารถ
เปรียบเทียบไดจากภาพ (ง) และ (จ) ซึ่งมีการกําหนด
จุดอางอิง ที่เดียวกันกับรูปรางของวัตถุที่เหมือนกันหรือ
คลายกันจะไดโพลาอีสโตรแกรมที่มีคุณลักษณะที่
คลายกัน แตในทางกลับกันหากวามีการกําหนด
จุดอางอิงเปนจุดอื่นจะทําใหภาพของโพลาอีสโตรแกรม
แตกตางกันโดยสิ้นเชิงดังแสดงภาพเปรียบเทียบใน ภาพ
ที่ 5 (ฉ) ซึ่งสามารถคํานวณคา Cost ของ Shape 
Context ระหวางจุด 2 จุด คือ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣ไดดังใน
สมการที่ (8) 
 

𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜�𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣� = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝟐𝟐𝟐𝟐
∑ �𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)−𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)�𝟐𝟐𝟐𝟐

𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)+𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)
𝐊𝐊𝐊𝐊
𝐊𝐊𝐊𝐊=𝟏𝟏𝟏𝟏 ,            (8) 

 
เมื่อกําหนดให 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 คือจุดบนรูปรางของ 𝐏𝐏𝐏𝐏และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣คือ จุด
บนรูปราง 𝐐𝐐𝐐𝐐 และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)แทนคา k-bin 
ของ  ฮีสโตรแกรมที่ผานการนอรมัลไลซ ณ. จุด 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 
𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣 ตามลําดับ 
 
 

 
 
      (ก)                         (ข)  (ค) 
 
 

 
 
(ง)                         (จ)                          (ฉ)       
 
ภาพท่ี 5  (ก) โพลาฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวัตถุ A 
(ค) พิกัดของวัตถุ B (ง) ตัวอยาง Shape Context ของ

 ท�ำให้สามารถ

ค�ำนวณค่าของล๊อกโพล่าฮสีโตรแกรม (log-polar his-

togram) ซ่ึงแสดงความสมัพนัธ์ระหว่างจดุใดๆ บนภาพ

กบัจดุอืน่จ�ำนวน n-1 บนส่วนท่ีเป็นขอบวัตถุท่ีสามารถ

หาได้จากข้ันตอนก่อนหน้า ดงัแสดงในสมการท่ี (7)

	 ก�ำหนดให้ค่าฮสีโตรแกรม h_i  คอื Shape Context 

ของ p_i ซ่ึงค่า Shape Context แต่ละค่า คือ ค่าโพล่า

ฮสีโตรแกรมของพกิดัแต่ชดุซึง่ถกูวดัโดยอ้างองิจากจดุ

ออริจิ้น (Origin) โดยท�ำการนับจ�ำนวนจุดที่พบอยู่

ภายในแต่ bin-k ดงัแสดงในภาพที ่5 และส�ำหรบัภาพที ่5 

(ง), (จ) และ (ฉ) คอื Shape Context ซ่ึงอธบิายถึง

ความหนาแน่นหรือความสมัพนัธ์กบัระหว่างจดุอ้างองิ
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จากสมการที่ (5) มีคาเทากับ 0 หรืออีกนัย คือ สามารถ
ตีความหมายไดวา Snake Curve ไมมีการเปลี่ยนแปลง
ซึ่งหมายความวา Snake Curve ไดอยูณตําแหนงที่เปน
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2.2 การวัดความคลายของวัตถุ 

2.2.1 หลักการของ Shape Context 

หลังจากไดสวนที่เปนขอบภาพในข้ันตอนแรก
แลวก็มาถึงสวนของการวัดความคลายซึ่งในงานวิจัยน้ี
เลือกใชวิธีการปรับปรุงความสามารถของ Shape 
Context [13] เมื่อกําหนดใหเซตของแตจุดบนภาพแทน
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คํานวณคาของลอกโพลาฮีสโตรแกรม ( log-polar 
histogram) ซึ่งแสดงความสัมพันธระหวางจุดใดๆ บน
ภาพกับจุดอื่นจํานวน n-1 บนสวนที่เปนขอบวัตถุที่
สามารถหาไดจากข้ันตอนกอนหนา ดังแสดงในสมการที่ 
(7) 

 
𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤) = #{𝐪𝐪𝐪𝐪 ≠ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢|(𝐪𝐪𝐪𝐪− 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢) ∈ 𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)}   (7) 

 
กําหนดใหคาฮีสโตรแกรม 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢คือ Shape Context ของ 
𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ซึ่งคา Shape Context แตละคา คือ คาโพลา
ฮีสโตรแกรมของพิกัดแตชุดซึ่งถูกวัดโดยอางอิงจากจุด
ออริจิ้น(Origin) โดยทําการนับจํานวนจุดที่พบอยูภายใน
แต bin-k ดังแสดงในรูปที่ 5 และสําหรับรูปที่ 5 (ง), (จ) 
และ (ฉ) คือ Shape Context ซึ่งอธิบายถึงความ
หนาแนนหรือความสัมพันธกับระหวางจุดอางอิงกับจุด

อื่นๆ ในวัตถุ สังเกตไดวาโพลาฮีสโตรแกรมน้ันมีความ
ออนไหวตอจุดที่อยูใกลกับจุดอางอิงที่ใกลเคียงกันกับ
รูปรางของวัตถุที่มีความคลายกัน ดังสามารถ
เปรียบเทียบไดจากภาพ (ง) และ (จ) ซึ่งมีการกําหนด
จุดอางอิง ที่เดียวกันกับรูปรางของวัตถุที่เหมือนกันหรือ
คลายกันจะไดโพลาอีสโตรแกรมที่มีคุณลักษณะที่
คลายกัน แตในทางกลับกันหากวามีการกําหนด
จุดอางอิงเปนจุดอื่นจะทําใหภาพของโพลาอีสโตรแกรม
แตกตางกันโดยสิ้นเชิงดังแสดงภาพเปรียบเทียบใน ภาพ
ที่ 5 (ฉ) ซึ่งสามารถคํานวณคา Cost ของ Shape 
Context ระหวางจุด 2 จุด คือ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣ไดดังใน
สมการที่ (8) 
 

𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜�𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣� = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝟐𝟐𝟐𝟐
∑ �𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)−𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)�𝟐𝟐𝟐𝟐

𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)+𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)
𝐊𝐊𝐊𝐊
𝐊𝐊𝐊𝐊=𝟏𝟏𝟏𝟏 ,            (8) 

 
เมื่อกําหนดให 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 คือจุดบนรูปรางของ 𝐏𝐏𝐏𝐏และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣คือ จุด
บนรูปราง 𝐐𝐐𝐐𝐐 และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)แทนคา k-bin 
ของ  ฮีสโตรแกรมที่ผานการนอรมัลไลซ ณ. จุด 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 
𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣 ตามลําดับ 
 
 

 
 
      (ก)                         (ข)  (ค) 
 
 

 
 
(ง)                         (จ)                          (ฉ)       
 
ภาพท่ี 5  (ก) โพลาฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวัตถุ A 
(ค) พิกัดของวัตถุ B (ง) ตัวอยาง Shape Context ของ

เมื่อกําหนดให 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่กระทําภายในซึ่งทําหนาที่
ลดคาของฟงกชันพลังงาน ( Energy Function)ดัง
สมการที่ )2(  
 

𝐄𝐄𝐄𝐄(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) = 𝛂𝛂𝛂𝛂𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) + 𝛃𝛃𝛃𝛃𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐕𝐕𝐕𝐕𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢) (2)  
 

โดยที่𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐄𝐄𝐄𝐄𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜คือ แรงของการตอเน่ืองและแรง
ของสวนที่เปนสวนโคงตามลําดับ และ 𝐕𝐕𝐕𝐕𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢 คือ แรงที่
กระทําจากภายนอกในที่น้ีหมายถึงเวกเตอรของแรงที่มี
ทิศทางจากแตละจุดของ Snake Curve ไปยังสวนที่
เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ซึ่งเทคนิคของ Fast 
Active Contours ใชคาเฉลี่ยของการกระจายตัวรอบ
ทิศแบบ กระจาย พฤติกรรมการเคลื่อนที่ของ Snake 
Curve จะเปนอิสระจากแรงกระทําภายใน กลาวคือมี
เพียงแรงที่เกิดจากการดึงจากจุดหน่ึงๆ ใน Snake 
Curve ไปยังสวนที่เปนขอบเขตที่แทจริงของวัตถุ ดัง
แสดงทิศทางของสนามทิศทางการไหลของแกรเดียนท
เวกเตอรในภาพที่ 3. 
 

 
ภาพท่ี 3ภาพตนแบบและทิศทางการไหลของกระแสแก

รเดียน 
 

 
 

ภาพท่ี4ทิศทางการลูเขาสูสวนที่เปนขอบของวัตถุเมื่อ
คํานวณซ้ํา 10, 20, 30 และ 40 รอบตามลําดับ 
 
จาก ภาพ ที่ 4 เห็นวาแตละจุดของ Snake Curve 
เคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนและมีพฤติกรรมคือเคลื่อนไหว
เขาสูสวนที่เปนขอบเขตของวัตถุ เน่ืองจากจุดประสงค
หลักของระบบที่นําเสนอในบทความน้ีคือตองการคนหา
สวนที่เปนขอบเขตของภาพตัวอักษรและภาพที่นํามา
เปนอินพุตของระบบคือตัวอักษรและตัวเลขดังน้ันใน
ระบบที่นําเสนอจึงมีการกําหนดจุดเริ่มตนสําหรับการ
คนหาคือบริเวณริมขอบภาพแลวจึงคอยให  Snake 
Curve หุบเขาหากลุมคําแทนโดยการหาทิศทางการ
เคลื่อนตําแหนงของแตละจุดไดจากสมการที่  (4) แต
เน่ืองจากภาพที่นําเขาสูระบบมีขนาดและรูปแบบ
ตลอดจนความซับซอนไมเทากันจึงทําใหไมสามารถ
กําหนดจํานวนรอบของการทําซ้ําที่แนนอนไดแตจาก
การสังเกตพฤติกรรมการลูเขาหาสวนที่เปนขอบของวัตถุ
คือเมื่อ  Snake Curve เขาใกลสวนที่เปนขอบของวัตถุ
รูปรางของ  Snake Curve จะไมเปลี่ยนแปลงหรือ
เปลี่ยนแปลงรูปรางนอยมากดวยคุณสมบัติดังกลาว
บทความน้ีจึงสามารถกําหนดการสิ้นสุดของการทําซ้ํา
เมื่อ Snake Curve ที่ไดใหมกับ Snake Curve ของเดิม
มีคาไมมีความคลาดเคลื่อนหรือรูปรางของ  Snake 
Curve ทั้งสองเหมือนกันและเทคนิคที่งานวิจัยช้ินน้ี
เลือกมาใชวัดความคลายกันของ  Snake Curve คือ 
เทคนิคHausdorff Distance [11] ซึ่งผลลัพธที่ไดจาก
สมการดังกลาว คือ  
คาความคลาดเคลื่อน(Mismatch) ระหวางภาพสอง
ภาพหรือระหวางเซต 2 เซตเมื่อกําหนดใหเซตของจุดใน 
Snake Curve เกา คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�,𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 =
(𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของพิกัดซึ่ง
อยูใน Snake Curve ชุดใหม คือ
𝐁𝐁𝐁𝐁 = �𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣, 𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
เมื่อ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 

𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁
∑ 𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁           (5) 

 
และกําหนดให 

𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀) = ‖𝐚𝐚𝐚𝐚 − 𝐛𝐛𝐛𝐛‖𝐚𝐚𝐚𝐚∈𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢            (6) 

 
เมื่อ‖∙‖หมายถึงการวัดระยะหางระหวางจุดสองจุดดวย
วิธีการหาระยะทางแบบ City Block Distance [12] ทํา
ให 𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) ∈ [𝟎𝟎𝟎𝟎,∞)ซึ่งมีเพียงกรณีเดียวเทาน้ันที่ทํา
ให𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟎𝟎𝟎𝟎 คือทุกๆจุดของเซต  B สามารถทับกัน
ไดสนิทกับทุกจุดในเซต  A ดังน้ัน ในงานวิจัยช้ินน้ีจึง
เลือกวิธีการกําหนดใหหยุดการทําซ้ําเมื่อผลลัพธที่ได
จากสมการที่ (5) มีคาเทากับ 0 หรืออีกนัย คือ สามารถ
ตีความหมายไดวา Snake Curve ไมมีการเปลี่ยนแปลง
ซึ่งหมายความวา Snake Curve ไดอยูณตําแหนงที่เปน
บริเวณขอบของวัตถุแลวน่ันเอง 
 
2.2 การวัดความคลายของวัตถุ 

2.2.1 หลักการของ Shape Context 

หลังจากไดสวนที่เปนขอบภาพในข้ันตอนแรก
แลวก็มาถึงสวนของการวัดความคลายซึ่งในงานวิจัยน้ี
เลือกใชวิธีการปรับปรุงความสามารถของ Shape 
Context [13] เมื่อกําหนดใหเซตของแตจุดบนภาพแทน
ดวย 𝐏𝐏𝐏𝐏 = {𝐩𝐩𝐩𝐩𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐩𝐩𝐩𝐩𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢},𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ∈ ℜ𝟐𝟐𝟐𝟐 ทําใหสามารถ
คํานวณคาของลอกโพลาฮีสโตรแกรม ( log-polar 
histogram) ซึ่งแสดงความสัมพันธระหวางจุดใดๆ บน
ภาพกับจุดอื่นจํานวน n-1 บนสวนที่เปนขอบวัตถุที่
สามารถหาไดจากข้ันตอนกอนหนา ดังแสดงในสมการที่ 
(7) 

 
𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤) = #{𝐪𝐪𝐪𝐪 ≠ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢|(𝐪𝐪𝐪𝐪− 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢) ∈ 𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)}   (7) 

 
กําหนดใหคาฮีสโตรแกรม 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢คือ Shape Context ของ 
𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ซึ่งคา Shape Context แตละคา คือ คาโพลา
ฮีสโตรแกรมของพิกัดแตชุดซึ่งถูกวัดโดยอางอิงจากจุด
ออริจิ้น(Origin) โดยทําการนับจํานวนจุดที่พบอยูภายใน
แต bin-k ดังแสดงในรูปที่ 5 และสําหรับรูปที่ 5 (ง), (จ) 
และ (ฉ) คือ Shape Context ซึ่งอธิบายถึงความ
หนาแนนหรือความสัมพันธกับระหวางจุดอางอิงกับจุด

อื่นๆ ในวัตถุ สังเกตไดวาโพลาฮีสโตรแกรมน้ันมีความ
ออนไหวตอจุดที่อยูใกลกับจุดอางอิงที่ใกลเคียงกันกับ
รูปรางของวัตถุที่มีความคลายกัน ดังสามารถ
เปรียบเทียบไดจากภาพ (ง) และ (จ) ซึ่งมีการกําหนด
จุดอางอิง ที่เดียวกันกับรูปรางของวัตถุที่เหมือนกันหรือ
คลายกันจะไดโพลาอีสโตรแกรมที่มีคุณลักษณะที่
คลายกัน แตในทางกลับกันหากวามีการกําหนด
จุดอางอิงเปนจุดอื่นจะทําใหภาพของโพลาอีสโตรแกรม
แตกตางกันโดยสิ้นเชิงดังแสดงภาพเปรียบเทียบใน ภาพ
ที่ 5 (ฉ) ซึ่งสามารถคํานวณคา Cost ของ Shape 
Context ระหวางจุด 2 จุด คือ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣ไดดังใน
สมการที่ (8) 
 

𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜�𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣� = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝟐𝟐𝟐𝟐
∑ �𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)−𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)�𝟐𝟐𝟐𝟐

𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)+𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)
𝐊𝐊𝐊𝐊
𝐊𝐊𝐊𝐊=𝟏𝟏𝟏𝟏 ,            (8) 

 
เมื่อกําหนดให 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 คือจุดบนรูปรางของ 𝐏𝐏𝐏𝐏และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣คือ จุด
บนรูปราง 𝐐𝐐𝐐𝐐 และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)แทนคา k-bin 
ของ  ฮีสโตรแกรมที่ผานการนอรมัลไลซ ณ. จุด 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 
𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣 ตามลําดับ 
 
 

 
 
      (ก)                         (ข)  (ค) 
 
 

 
 
(ง)                         (จ)                          (ฉ)       
 
ภาพท่ี 5  (ก) โพลาฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวัตถุ A 
(ค) พิกัดของวัตถุ B (ง) ตัวอยาง Shape Context ของ



การค้นหาและรู้จำ�แผ่นป้ายทะเบียนรถไทยภายใต้สภาพแวดล้อม
ของระบบกล้อง CCTV งานจราจร 97 

ฉบับที่ 90 ปีที่ 27 ตุลาคม - ธันวาคม 2557 

กบัจดุอืน่ๆ ในวตัถ ุสงัเกตได้ว่าโพล่าฮีสโตรแกรมนัน้มี

ความอ่อนไหวต่อจดุทีอ่ยูใ่กล้กบัจดุอ้างอิงทีใ่กล้เคยีงกัน

กบัรปูร่างของวตัถทุีม่คีวามคล้ายกนั ดังสามารถเปรยีบ

เทยีบได้จากภาพ (ง) และ (จ) ซึง่มีการก�ำหนดจุดอ้างองิ 

ทีเ่ดยีวกนักบัรปูร่างของวตัถทุีเ่หมอืนกนัหรือคล้ายกนั

จะได้โพล่าอสีโตรแกรมทีม่คีณุลกัษณะทีค่ล้ายกัน แต่

ในทางกลบักนัหากว่ามกีารก�ำหนดจุดอ้างองิเป็นจดุอืน่

จะท�ำให้ภาพของโพล่าอสีโตรแกรมแตกต่างกนัโดยสิน้

เชงิดงัแสดงภาพเปรยีบเทยีบในภาพที ่5 (ฉ) ซึง่สามารถ

ค�ำนวณค่า Cost ของ Shape Context ระหว่างจุด 2 

จดุ คือ p
i
 และ q

j
 ได้ดังในสมการที ่(8)

 
และกําหนดให 

𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀) = ‖𝐚𝐚𝐚𝐚 − 𝐛𝐛𝐛𝐛‖𝐚𝐚𝐚𝐚∈𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢            (6) 

 
เมื่อ‖∙‖หมายถึงการวัดระยะหางระหวางจุดสองจุดดวย
วิธีการหาระยะทางแบบ City Block Distance [12] ทํา
ให 𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) ∈ [𝟎𝟎𝟎𝟎,∞)ซึ่งมีเพียงกรณีเดียวเทาน้ันที่ทํา
ให𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟎𝟎𝟎𝟎 คือทุกๆจุดของเซต  B สามารถทับกัน
ไดสนิทกับทุกจุดในเซต  A ดังน้ัน ในงานวิจัยช้ินน้ีจึง
เลือกวิธีการกําหนดใหหยุดการทําซ้ําเมื่อผลลัพธที่ได
จากสมการที่ (5) มีคาเทากับ 0 หรืออีกนัย คือ สามารถ
ตีความหมายไดวา Snake Curve ไมมีการเปลี่ยนแปลง
ซึ่งหมายความวา Snake Curve ไดอยูณตําแหนงที่เปน
บริเวณขอบของวัตถุแลวน่ันเอง 
 
2.2 การวัดความคลายของวัตถุ 

2.2.1 หลักการของ Shape Context 

หลังจากไดสวนที่เปนขอบภาพในข้ันตอนแรก
แลวก็มาถึงสวนของการวัดความคลายซึ่งในงานวิจัยน้ี
เลือกใชวิธีการปรับปรุงความสามารถของ Shape 
Context [13] เมื่อกําหนดใหเซตของแตจุดบนภาพแทน
ดวย 𝐏𝐏𝐏𝐏 = {𝐩𝐩𝐩𝐩𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐩𝐩𝐩𝐩𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢},𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ∈ ℜ𝟐𝟐𝟐𝟐 ทําใหสามารถ
คํานวณคาของลอกโพลาฮีสโตรแกรม ( log-polar 
histogram) ซึ่งแสดงความสัมพันธระหวางจุดใดๆ บน
ภาพกับจุดอื่นจํานวน n-1 บนสวนที่เปนขอบวัตถุที่
สามารถหาไดจากข้ันตอนกอนหนา ดังแสดงในสมการที่ 
(7) 

 
𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤) = #{𝐪𝐪𝐪𝐪 ≠ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢|(𝐪𝐪𝐪𝐪− 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢) ∈ 𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)}   (7) 

 
กําหนดใหคาฮีสโตรแกรม 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢คือ Shape Context ของ 
𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ซึ่งคา Shape Context แตละคา คือ คาโพลา
ฮีสโตรแกรมของพิกัดแตชุดซึ่งถูกวัดโดยอางอิงจากจุด
ออริจิ้น(Origin) โดยทําการนับจํานวนจุดที่พบอยูภายใน
แต bin-k ดังแสดงในรูปที่ 5 และสําหรับรูปที่ 5 (ง), (จ) 
และ (ฉ) คือ Shape Context ซึ่งอธิบายถึงความ
หนาแนนหรือความสัมพันธกับระหวางจุดอางอิงกับจุด

อื่นๆ ในวัตถุ สังเกตไดวาโพลาฮีสโตรแกรมน้ันมีความ
ออนไหวตอจุดที่อยูใกลกับจุดอางอิงที่ใกลเคียงกันกับ
รูปรางของวัตถุที่มีความคลายกัน ดังสามารถ
เปรียบเทียบไดจากภาพ (ง) และ (จ) ซึ่งมีการกําหนด
จุดอางอิง ที่เดียวกันกับรูปรางของวัตถุที่เหมือนกันหรือ
คลายกันจะไดโพลาอีสโตรแกรมที่มีคุณลักษณะที่
คลายกัน แตในทางกลับกันหากวามีการกําหนด
จุดอางอิงเปนจุดอื่นจะทําใหภาพของโพลาอีสโตรแกรม
แตกตางกันโดยสิ้นเชิงดังแสดงภาพเปรียบเทียบใน ภาพ
ที่ 5 (ฉ) ซึ่งสามารถคํานวณคา Cost ของ Shape 
Context ระหวางจุด 2 จุด คือ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣ไดดังใน
สมการที่ (8) 
 

𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜�𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣� = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝟐𝟐𝟐𝟐
∑ �𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)−𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)�𝟐𝟐𝟐𝟐

𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)+𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)
𝐊𝐊𝐊𝐊
𝐊𝐊𝐊𝐊=𝟏𝟏𝟏𝟏 ,            (8) 

 
เมื่อกําหนดให 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 คือจุดบนรูปรางของ 𝐏𝐏𝐏𝐏และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣คือ จุด
บนรูปราง 𝐐𝐐𝐐𝐐 และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)แทนคา k-bin 
ของ  ฮีสโตรแกรมที่ผานการนอรมัลไลซ ณ. จุด 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 
𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣 ตามลําดับ 
 
 

 
 
      (ก)                         (ข)  (ค) 
 
 

 
 
(ง)                         (จ)                          (ฉ)       
 
ภาพท่ี 5  (ก) โพลาฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวัตถุ A 
(ค) พิกัดของวัตถุ B (ง) ตัวอยาง Shape Context ของ

	 เมือ่ก�ำหนดให้ p
i
 คือจุดบนรูปร่างของ Pและ q

j 

คอื จุดบนรปูร่าง Q และ h
i
 (k)และ h

j
 (k)แทนค่า k-bin 

ของ  ฮสีโตรแกรมทีผ่่านการนอร์มลัไลซ์ ณ จุด p
i
 และ 

q
j
 ตามล�ำดบั

 

        (ก)                 (ข)  	               (ค)

 

	 (ง)                   (จ)                 (ฉ)      

	 ภาพท่ี 5  (ก) โพล่าฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวตัถุ 

A (ค) พกิดัของวตัถุ B (ง) ตัวอย่าง Shape Context 

ของวตัถ ุA ณ จุดอ้างองิ วัตถุ A ณ จุดอางอิง ⊗ (จ)และ (ฉ) ตัวอยาง Shape 

Context ของวัตถุ B ณ. จุดอางอิง ◊ และ � 
ตามลําดับ (เมื่อกําหนดใหใช 5 bins สําหรับ log r และ 
12 bins สําหรับ) 
 
2.2.2 หลักการของ Hausdorff – Shape Context 

ในสวนน้ีใชวิธีการวัดความคลายโดยอาศัยการ
ผสมผสานระหวางวิธีการ Hausdorff distance แบบ
ด้ังเดิมกับ Shape Context โดยเรียกวา “Hausdorff-
ShapeContext[10]” แทนดวย𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂เมื่อกําหนดใหเซต 
A คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 = (𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤
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ระหวางวัตถุ A และวัตถุ B โดยพิจารณาจาก
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ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
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ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 

 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐍𝐍𝐍𝐍(𝐛𝐛𝐛𝐛))𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢        (10) 

 
3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
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ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 
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𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐛𝐛𝐛𝐛)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢      (9) 

 
ผลลัพธที่ไดจากการคํานวณคือคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางวัตถุ A และวัตถุ B โดยพิจารณาจาก
ความสัมพันธในทุกๆ จุด ซึ่งทําไดคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางสองวัตถุแตทั้งน้ีจากสมการที่ (8) พบวาจุดอื่นๆ 
ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
ที่ 6 

 
 

ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 

 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐍𝐍𝐍𝐍(𝐛𝐛𝐛𝐛))𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢        (10) 

 
3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
นําเสนอในบทความน้ีโดยใชภาพถายแผนปายทะเบียน
ภายใตสภาพแวดลอมจริงจํานวน 365 ภาพ ซึ่งมีปญหา
ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 

 
ในตารางที่ 1 แบงกรณีตางเปน 3 กรณีดังน้ี  
 
กรณีท่ี 1  ภาพที่นํามาทดสอบมกีารเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 15องศา  
กรณีท่ี 2ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน x, 
y และ z ไมเกิน 25องศา  
กรณีท่ี 3 ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 35องศา  

	 ผลลัพธ์ที่ได้จากการค�ำนวณคือค่าความคลาด

เคลือ่นระหว่างวัตถ ุ A และวตัถ ุ B โดยพจิารณาจาก

ความสมัพนัธ์ในทุกๆ จดุ ซ่ึงท�ำได้ค่าความคลาดเคลือ่น

ระหว่างสองวตัถุ แต่ท้ังนีจ้ากสมการท่ี (8) พบว่าจดุอืน่ๆ 

ท่ีอยูห่่างจากจดุอ้างองิส่งผลกระทบต่อการหาค�ำนวณ

ค่าโพล่าฮีสโตรแกรมน้อยมาก ดังนั้นในบทความนี้  

จงึใช้เทคนคิการจ�ำกดัขอบเขตของจดุอ้างองิ ดังแสดง

ในภาพท่ี 6

 
และกําหนดให 

𝐝𝐝𝐝𝐝𝐛𝐛𝐛𝐛(𝐀𝐀𝐀𝐀) = ‖𝐚𝐚𝐚𝐚 − 𝐛𝐛𝐛𝐛‖𝐚𝐚𝐚𝐚∈𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢            (6) 

 
เมื่อ‖∙‖หมายถึงการวัดระยะหางระหวางจุดสองจุดดวย
วิธีการหาระยะทางแบบ City Block Distance [12] ทํา
ให 𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) ∈ [𝟎𝟎𝟎𝟎,∞)ซึ่งมีเพียงกรณีเดียวเทาน้ันที่ทํา
ให𝐡𝐡𝐡𝐡(𝐁𝐁𝐁𝐁,𝐀𝐀𝐀𝐀) = 𝟎𝟎𝟎𝟎 คือทุกๆจุดของเซต  B สามารถทับกัน
ไดสนิทกับทุกจุดในเซต  A ดังน้ัน ในงานวิจัยช้ินน้ีจึง
เลือกวิธีการกําหนดใหหยุดการทําซ้ําเมื่อผลลัพธที่ได
จากสมการที่ (5) มีคาเทากับ 0 หรืออีกนัย คือ สามารถ
ตีความหมายไดวา Snake Curve ไมมีการเปลี่ยนแปลง
ซึ่งหมายความวา Snake Curve ไดอยูณตําแหนงที่เปน
บริเวณขอบของวัตถุแลวน่ันเอง 
 
2.2 การวัดความคลายของวัตถุ 

2.2.1 หลักการของ Shape Context 

หลังจากไดสวนที่เปนขอบภาพในข้ันตอนแรก
แลวก็มาถึงสวนของการวัดความคลายซึ่งในงานวิจัยน้ี
เลือกใชวิธีการปรับปรุงความสามารถของ Shape 
Context [13] เมื่อกําหนดใหเซตของแตจุดบนภาพแทน
ดวย 𝐏𝐏𝐏𝐏 = {𝐩𝐩𝐩𝐩𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐩𝐩𝐩𝐩𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢},𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ∈ ℜ𝟐𝟐𝟐𝟐 ทําใหสามารถ
คํานวณคาของลอกโพลาฮีสโตรแกรม ( log-polar 
histogram) ซึ่งแสดงความสัมพันธระหวางจุดใดๆ บน
ภาพกับจุดอื่นจํานวน n-1 บนสวนที่เปนขอบวัตถุที่
สามารถหาไดจากข้ันตอนกอนหนา ดังแสดงในสมการที่ 
(7) 

 
𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤) = #{𝐪𝐪𝐪𝐪 ≠ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢|(𝐪𝐪𝐪𝐪− 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢) ∈ 𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)}   (7) 

 
กําหนดใหคาฮีสโตรแกรม 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢คือ Shape Context ของ 
𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 ซึ่งคา Shape Context แตละคา คือ คาโพลา
ฮีสโตรแกรมของพิกัดแตชุดซึ่งถูกวัดโดยอางอิงจากจุด
ออริจิ้น(Origin) โดยทําการนับจํานวนจุดที่พบอยูภายใน
แต bin-k ดังแสดงในรูปที่ 5 และสําหรับรูปที่ 5 (ง), (จ) 
และ (ฉ) คือ Shape Context ซึ่งอธิบายถึงความ
หนาแนนหรือความสัมพันธกับระหวางจุดอางอิงกับจุด

อื่นๆ ในวัตถุ สังเกตไดวาโพลาฮีสโตรแกรมน้ันมีความ
ออนไหวตอจุดที่อยูใกลกับจุดอางอิงที่ใกลเคียงกันกับ
รูปรางของวัตถุที่มีความคลายกัน ดังสามารถ
เปรียบเทียบไดจากภาพ (ง) และ (จ) ซึ่งมีการกําหนด
จุดอางอิง ที่เดียวกันกับรูปรางของวัตถุที่เหมือนกันหรือ
คลายกันจะไดโพลาอีสโตรแกรมที่มีคุณลักษณะที่
คลายกัน แตในทางกลับกันหากวามีการกําหนด
จุดอางอิงเปนจุดอื่นจะทําใหภาพของโพลาอีสโตรแกรม
แตกตางกันโดยสิ้นเชิงดังแสดงภาพเปรียบเทียบใน ภาพ
ที่ 5 (ฉ) ซึ่งสามารถคํานวณคา Cost ของ Shape 
Context ระหวางจุด 2 จุด คือ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣ไดดังใน
สมการที่ (8) 
 

𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜�𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣� = 𝟏𝟏𝟏𝟏
𝟐𝟐𝟐𝟐
∑ �𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)−𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)�𝟐𝟐𝟐𝟐

𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)+𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)
𝐊𝐊𝐊𝐊
𝐊𝐊𝐊𝐊=𝟏𝟏𝟏𝟏 ,            (8) 

 
เมื่อกําหนดให 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢 คือจุดบนรูปรางของ 𝐏𝐏𝐏𝐏และ 𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣คือ จุด
บนรูปราง 𝐐𝐐𝐐𝐐 และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐢𝐢𝐢𝐢(𝐤𝐤𝐤𝐤)และ 𝐡𝐡𝐡𝐡𝐣𝐣𝐣𝐣(𝐤𝐤𝐤𝐤)แทนคา k-bin 
ของ  ฮีสโตรแกรมที่ผานการนอรมัลไลซ ณ. จุด 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐢𝐢𝐢𝐢และ 
𝐪𝐪𝐪𝐪𝐣𝐣𝐣𝐣 ตามลําดับ 
 
 

 
 
      (ก)                         (ข)  (ค) 
 
 

 
 
(ง)                         (จ)                          (ฉ)       
 
ภาพท่ี 5  (ก) โพลาฮีสโตรแกรม (ข) พิกัดของวัตถุ A 
(ค) พิกัดของวัตถุ B (ง) ตัวอยาง Shape Context ของ

วัตถุ A ณ จุดอางอิง ⊗ (จ)และ (ฉ) ตัวอยาง Shape 

Context ของวัตถุ B ณ. จุดอางอิง ◊ และ � 
ตามลําดับ (เมื่อกําหนดใหใช 5 bins สําหรับ log r และ 
12 bins สําหรับ) 
 
2.2.2 หลักการของ Hausdorff – Shape Context 

ในสวนน้ีใชวิธีการวัดความคลายโดยอาศัยการ
ผสมผสานระหวางวิธีการ Hausdorff distance แบบ
ด้ังเดิมกับ Shape Context โดยเรียกวา “Hausdorff-
ShapeContext[10]” แทนดวย𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂เมื่อกําหนดใหเซต 
A คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 = (𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของวัตถุ B คือ𝐁𝐁𝐁𝐁 =
�𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁เมื่อ
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐛𝐛𝐛𝐛)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢      (9) 

 
ผลลัพธที่ไดจากการคํานวณคือคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางวัตถุ A และวัตถุ B โดยพิจารณาจาก
ความสัมพันธในทุกๆ จุด ซึ่งทําไดคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางสองวัตถุแตทั้งน้ีจากสมการที่ (8) พบวาจุดอื่นๆ 
ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
ที่ 6 

 
 

ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 
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3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
นําเสนอในบทความน้ีโดยใชภาพถายแผนปายทะเบียน
ภายใตสภาพแวดลอมจริงจํานวน 365 ภาพ ซึ่งมีปญหา
ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 

 
ในตารางที่ 1 แบงกรณีตางเปน 3 กรณีดังน้ี  
 
กรณีท่ี 1  ภาพที่นํามาทดสอบมกีารเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 15องศา  
กรณีท่ี 2ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน x, 
y และ z ไมเกิน 25องศา  
กรณีท่ี 3 ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 35องศา  

ภาพที ่6 จดุอ้างองิและขอบเขตท่ีถกูน�ำมาพิจารณา



98 วิศวกรรมสาร มก.

	 เมือ่ก�ำหนดให้ N() คือ จดุต่างๆ ทีก่ระจายอยู่

รอบๆ จุดอ้างอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพ่ือเพ่ิมความ

ประสทิธภิาพในการประมวลผลได้รวดเรว็มากยิง่ข้ึนได้

ดงัสมการที ่(10)

3.	 การทดลองและผลการทดลอง

	 เพือ่เป็นการทดสอบประสทิธภิาพของระบบทีไ่ด้

ถกูน�ำเสนอในบทความนีโ้ดยใช้ภาพถ่ายแผ่นป้ายทะเบยีน

ภายใต้สภาพแวดล้อมจรงิจ�ำนวน 365 ภาพ ซึง่มปัีญหา

ด้านแสงสว่าง สญัญาณรบกวน คุณภาพของกล้องทีถ่่าย 

มมุกล้อง และแผ่นป้ายทะเบยีนจากรถต่างชนิด ดงัแสดง

ในภาพที ่7และผลการทดลองแสดงในตารางที ่1 

วัตถุ A ณ จุดอางอิง ⊗ (จ)และ (ฉ) ตัวอยาง Shape 

Context ของวัตถุ B ณ. จุดอางอิง ◊ และ � 
ตามลําดับ (เมื่อกําหนดใหใช 5 bins สําหรับ log r และ 
12 bins สําหรับ) 
 
2.2.2 หลักการของ Hausdorff – Shape Context 

ในสวนน้ีใชวิธีการวัดความคลายโดยอาศัยการ
ผสมผสานระหวางวิธีการ Hausdorff distance แบบ
ด้ังเดิมกับ Shape Context โดยเรียกวา “Hausdorff-
ShapeContext[10]” แทนดวย𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂เมื่อกําหนดใหเซต 
A คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 = (𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของวัตถุ B คือ𝐁𝐁𝐁𝐁 =
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𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
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ระหวางสองวัตถุแตทั้งน้ีจากสมการที่ (8) พบวาจุดอื่นๆ 
ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
ที่ 6 

 
 

ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 
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3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
นําเสนอในบทความน้ีโดยใชภาพถายแผนปายทะเบียน
ภายใตสภาพแวดลอมจริงจํานวน 365 ภาพ ซึ่งมีปญหา
ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 

 
ในตารางที่ 1 แบงกรณีตางเปน 3 กรณีดังน้ี  
 
กรณีท่ี 1  ภาพที่นํามาทดสอบมกีารเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 15องศา  
กรณีท่ี 2ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน x, 
y และ z ไมเกิน 25องศา  
กรณีท่ี 3 ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 35องศา  

วัตถุ A ณ จุดอางอิง ⊗ (จ)และ (ฉ) ตัวอยาง Shape 

Context ของวัตถุ B ณ. จุดอางอิง ◊ และ � 
ตามลําดับ (เมื่อกําหนดใหใช 5 bins สําหรับ log r และ 
12 bins สําหรับ) 
 
2.2.2 หลักการของ Hausdorff – Shape Context 

ในสวนน้ีใชวิธีการวัดความคลายโดยอาศัยการ
ผสมผสานระหวางวิธีการ Hausdorff distance แบบ
ด้ังเดิมกับ Shape Context โดยเรียกวา “Hausdorff-
ShapeContext[10]” แทนดวย𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂เมื่อกําหนดใหเซต 
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𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
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ผลลัพธที่ไดจากการคํานวณคือคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางวัตถุ A และวัตถุ B โดยพิจารณาจาก
ความสัมพันธในทุกๆ จุด ซึ่งทําไดคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางสองวัตถุแตทั้งน้ีจากสมการที่ (8) พบวาจุดอื่นๆ 
ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
ที่ 6 

 
 

ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 

 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐍𝐍𝐍𝐍(𝐛𝐛𝐛𝐛))𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢        (10) 

 
3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
นําเสนอในบทความน้ีโดยใชภาพถายแผนปายทะเบียน
ภายใตสภาพแวดลอมจริงจํานวน 365 ภาพ ซึ่งมีปญหา
ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 

 
ในตารางที่ 1 แบงกรณีตางเปน 3 กรณีดังน้ี  
 
กรณีท่ี 1  ภาพที่นํามาทดสอบมกีารเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 15องศา  
กรณีท่ี 2ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน x, 
y และ z ไมเกิน 25องศา  
กรณีท่ี 3 ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 35องศา  

วัตถุ A ณ จุดอางอิง ⊗ (จ)และ (ฉ) ตัวอยาง Shape 

Context ของวัตถุ B ณ. จุดอางอิง ◊ และ � 
ตามลําดับ (เมื่อกําหนดใหใช 5 bins สําหรับ log r และ 
12 bins สําหรับ) 
 
2.2.2 หลักการของ Hausdorff – Shape Context 

ในสวนน้ีใชวิธีการวัดความคลายโดยอาศัยการ
ผสมผสานระหวางวิธีการ Hausdorff distance แบบ
ด้ังเดิมกับ Shape Context โดยเรียกวา “Hausdorff-
ShapeContext[10]” แทนดวย𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂เมื่อกําหนดใหเซต 
A คือ𝐀𝐀𝐀𝐀 = �𝐚𝐚𝐚𝐚𝟏𝟏𝟏𝟏, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝟐𝟐𝟐𝟐, … , 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀�, 𝐚𝐚𝐚𝐚𝐢𝐢𝐢𝐢 = (𝐞𝐞𝐞𝐞𝐢𝐢𝐢𝐢,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐢𝐢𝐢𝐢),𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐢𝐢𝐢𝐢 ≤
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และกําหนดใหเซตของวัตถุ B คือ𝐁𝐁𝐁𝐁 =
�𝐛𝐛𝐛𝐛𝟏𝟏𝟏𝟏,𝐛𝐛𝐛𝐛𝟐𝟐𝟐𝟐, … ,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁�,𝐛𝐛𝐛𝐛𝐢𝐢𝐢𝐢 = �𝐞𝐞𝐞𝐞𝐣𝐣𝐣𝐣,𝐲𝐲𝐲𝐲𝐣𝐣𝐣𝐣�,𝟏𝟏𝟏𝟏 ≤ 𝐣𝐣𝐣𝐣 ≤ 𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁เมื่อ
𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀และ𝐍𝐍𝐍𝐍𝐁𝐁𝐁𝐁คือ จํานวนของสมาชิกของเซต A และ B 
ตามลําดับดังน้ันสามารถเขียนสมการไดดังน้ี 
 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐛𝐛𝐛𝐛)𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢      (9) 

 
ผลลัพธที่ไดจากการคํานวณคือคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางวัตถุ A และวัตถุ B โดยพิจารณาจาก
ความสัมพันธในทุกๆ จุด ซึ่งทําไดคาความคลาดเคลื่อน
ระหวางสองวัตถุแตทั้งน้ีจากสมการที่ (8) พบวาจุดอื่นๆ 
ที่อยูหางจากจุดอางอิงสงผลกระทบตอการหาคํานวณ
คาโพลาฮีสโตรแกรมนอยมากดังน้ันในบทความน้ีจึงใช
เทคนิคการจํากัดขอบเขตของจุดอางอิงดังแสดงใน ภาพ
ที่ 6 

 
 

ภาพท่ี 6 จุดอางอิงและขอบเขตที่ถูกนํามาพิจารณา 
เมื่อกําหนดให N() คือ จุดตางๆ ที่กระจายอยูรอบๆ 
จุดอางอิงซึ่งมีขนาด 9x9 เพื่อเพิ่มความประสิทธิภาพใน
การประมวลผลไดรวดเร็วมากย่ิงข้ึนไดดังสมการที่ (10) 

 
𝐇𝐇𝐇𝐇𝐒𝐒𝐒𝐒𝐂𝐂𝐂𝐂(𝐀𝐀𝐀𝐀,𝐁𝐁𝐁𝐁) = 𝟏𝟏𝟏𝟏

𝐍𝐍𝐍𝐍𝐀𝐀𝐀𝐀
𝐂𝐂𝐂𝐂𝐬𝐬𝐬𝐬𝐜𝐜𝐜𝐜(𝐚𝐚𝐚𝐚,𝐍𝐍𝐍𝐍(𝐛𝐛𝐛𝐛))𝐛𝐛𝐛𝐛∈𝐁𝐁𝐁𝐁

𝐦𝐦𝐦𝐦𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢𝐢        (10) 

 
3.การทดลองและผลการทดลอง 

เพื่อเปนการทดสอบประสิทธิภาพของระบบที่ไดถูก
นําเสนอในบทความน้ีโดยใชภาพถายแผนปายทะเบียน
ภายใตสภาพแวดลอมจริงจํานวน 365 ภาพ ซึ่งมีปญหา
ดานแสงสวาง สัญญาณรบกวน คุณภาพของกลองที่ถาย 
มุมกลอง และแผนปายทะเบียนจากรถตางชนิด ดัง
แสดงในภาพที่ 7และผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1  

 

 
ภาพท่ี 7 ตัวอยางปายทะเบียนจากระบบ CCTV ที่

นํามาทดสอบระบบ 
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบตามเงื่อนไขตางๆ  

เง่ือนไข ผลการคนหา ผลการรูจํา 
กรณีที่ 1 ≈ 98% ≈ 97% 
กรณีที่ 2 ≈ 97% ≈ 95% 
กรณีที่ 3 ≈ 92% ≈ 90% 

 
ในตารางที่ 1 แบงกรณีตางเปน 3 กรณีดังน้ี  
 
กรณีท่ี 1  ภาพที่นํามาทดสอบมกีารเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 15องศา  
กรณีท่ี 2ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน x, 
y และ z ไมเกิน 25องศา  
กรณีท่ี 3 ภาพที่นํามาทดสอบมีการเอียงตามแนวแกน 
x, y และ z ไมเกิน 35องศา  

ภาพที ่7 ตวัอย่างป้ายทะเบยีนจากระบบ CCTV  

ทีน่�ำมาทดสอบระบบ

ตารางท่ี 1  ผลการทดสอบตามเง่ือนไขต่างๆ 

แกน x, y และ z ไม่เกิน 25องศา 

	 กรณท่ีี 3 ภาพท่ีน�ำมาทดสอบมกีารเอยีงตามแนว

แกน x, y และ z ไม่เกิน 35องศา 

	 ทั้ง 3 กรณีได้มีการคละประเภทของแผ่นป้าย

ทะเบยีน เช่น พืน้หลงัเป็นป้ายแดง ป้ายเหลืองและป้าย

มงคล เป็นต้น

4. บทสรปุและวจิารณ์

	 บทความนีน้�ำเสนองานวจิยัเก่ียวกับวิธกีารค้นหา

และรูจ้�ำแผ่นป้ายทะเบยีนรถยนต์ ซึง่แบ่งขัน้ตอนการ

ท�ำงานออกเป็น 2 ส่วน ส่วนแรกเป็นการค้นหาและ

ก�ำหนดขอบเขตส่วนท่ีเป็นหมายเลขทะเบียน โดยใช้

เทคนิคของ Active Contour (Snake) ส่วนท่ีสองเป็น 

กระบวนการรู้จ�ำภาพหมายเลขทะเบียนรถยนต์โดย

อาศยัหลกัการของ Shape Context และ Hausdorff 

Distance จากการทดสอบกับภาพตวัอย่างป้ายทะเบยีน

รถยนต์ในสภาพแวดล้อมจรงิกว่า 365 ตัวอย่าง พบว่า

อตัราของถูกต้องเฉลีย่กว่า 95.56% ส�ำหรับการค้นหา

และก�ำหนดขอบเขตของภาพอกัษรและ 94% ส�ำหรับ

ผลการรูจ้�ำ ซ่ึงจากตารางที ่1 พบว่าหากสามารถก�ำหนด

ขอบเขตของภาพอกัษรทีม่าท�ำสอบได้ถกูต้องกจ็ะส่งผล

ถึงความถูกต้องของส่วนการรูจ้�ำ แต่อย่างไรผลการรูจ้�ำ

ด้วยวิธท่ีีน�ำเสนอกย็งัคงให้ผลการทดสอบท่ีสงูถึง 90% 

ส�ำหรบักรณทีี ่3 ซึง่มกีารปรบัให้ภาพเอยีงในแกนต่างๆ 

สงูถึง 35 องศากย็งัคงให้ผลการรู้จ�ำสงูถึง 90%

	 ในตารางที ่1 แบ่งกรณีต่างเป็น 3 กรณีดังน้ี 

	 กรณทีี ่ 1  ภาพทีน่�ำมาทดสอบมกีารเอยีงตาม

แนวแกน x, y และ z ไม่เกนิ 15องศา 

	 กรณทีี ่2 ภาพทีน่�ำมาทดสอบมีการเอยีงตามแนว



การค้นหาและรู้จำ�แผ่นป้ายทะเบียนรถไทยภายใต้สภาพแวดล้อม
ของระบบกล้อง CCTV งานจราจร 99 

ฉบับที่ 90 ปีที่ 27 ตุลาคม - ธันวาคม 2557 
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