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บทคดัย่อ 
บทความนีนําเสนอเกี่ยวกบัการนําเทคนิคการหาขอบภาพแบบ

ต่างๆมาประมวลผลภาพเพือ่หาพกิดัของขอบภาพ แลว้นําพกิดัทีไ่ดน้นั
เปลี่ยนให้เป็นโค๊ดเพื่อที่จะใช้ส ัง่งานเครื่องเจาะแผ่นพลาสติก ซึ่งได้
นําเอาวธิกีารหาขอบภาพของ Sobel, Prewitt, Frei-Chen, Roberts- 
Cross และ Laplacian มาเปรยีบเทยีบกนั เพื่อพจิารณาถงึความ
เหมาะสมที่จะนํามาประยุกต์ใช้กับเครื่องเจาะแผ่นพลาสติก โดย
เปรยีบเทยีบกนัในเรื่องความแมน่ยาํของพกิดัทีค่ํานวณไดเ้มือ่เทยีบกบั
ภาพต้นแบบ และเปรยีบเทยีบเวลาที่ใช้ในการทํางานของเครื่องเจาะ
แผ่นพลาสติก ซึ่งพบว่าวิธีของ Roberts-Cross และ Laplacian 
เหมาะสมที่สุด เพราะให้ความแม่นยํามากที่สุดและเวลาที่ใช้ในการ
ทาํงานของเครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิน้อยทีส่ดุ 
คาํสาํคญั : การหาขอบภาพ เครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิ 
Abstract 

This paper presents the techniques of edge detection for 
locating the coordination of picture edges. The coordination is 
then transformed into computer coding in order to control the 
Plastic-Sheet Puncher. The edge detection techniques studied 
are Sobel, Prewitt, Frei-Chen, Roberts Cross and Laplacian 
methods. The precision of the coordinate as well as the punching 
time obtained from each method is then compared.  It was found 
that Robert-cross and Laplacian are the most appropriate 
techniques due to their precision and the shortest punching 
times. 
Keywords: Edge Detection, Plastic-Sheet Puncher 
 
1. คาํนํา 

ในปจัจุบนัเทคนิคการหาขอบภาพนันมคีวามสําคญัอย่างมากใน
การทาํงานในดา้น Image processing ไมว่า่เป็นการตรวจหาตวัหนงัสอื
และตวัเลขบนป้ายทะเบยีนรถเพือ่ดวูา่เป็นตวัอะไร [2] หรอืจะเป็นการ
ตรวจหาขอบถนนและป้ายจราจรของรถอจัฉรยิะ หรอืจะเป็นหุ่นยนต์
เตะฟุตบอลทีต่อ้งเชค็เสน้ขอบสนาม [3] และอื่นๆ ลว้นแต่ตอ้งใชเ้ทคนิค

การหาขอบภาพมาช่วยในการทาํงาน เช่นเดยีวกนัในบทความวจิยันีได้
นําเอาเทคนิคการหาขอบภาพแบบต่างๆมาประยุกต์ใช้กบัโปรแกรม
สัง่งานเครื่องเจาะแผ่นพลาสตกิ โดยไดนํ้าเอาเทคนิคการหาขอบภาพ
ของ Sobel , Prewitt , Frei-Chen , Roberts-cross และ Laplacian [1] 
เพือ่ใชศ้กึษาเปรยีบเทยีบถงึความเหมาะสมกบัการใชง้านจรงิ เน่ืองจาก
วธิกีารเหล่านีมวีธิกีารใช้งานที่ง่ายและมกีารนํามาประยุกต์ใช้งานกนั
มาก[5] เช่น การปรบัความเรว็ในการคํานวนทศิทางของภาพโดยวธิี
ของ Sobel[6] การวเิคราะหค์วามถีใ่นหน่ึงมติดิว้ยวธิขีอง Frei-Chen[7] 
เป็นต้น โดยดูว่าวธิใีดสามารถใหค้วามแม่นยํามากทีสุ่ด และวธิใีดที่
สามารถสรา้งโค๊ดสัง่งานใหเ้ครื่องเจาะแผ่นพลาสตกิสามารถทํางานได้
เรว็ทีส่ดุ ซึง่การทาํงานของเครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิจะเป็นการเคลื่อนที่
ในสองแนวแกน โดยจะมหีวัเจาะแผน่พลาสตกิ 4 หวัไวส้าํหรบัเจาะแผน่
พลาสตกิใหเ้ป็นลายเสน้ประ ซึง่การทดลองไดนํ้าเอาวธิกีารต่างๆเหล่านี 
มาทาํการตรวจหาขอบภาพทีเ่ป็นภาพพนืฐานทัว่ไปคอื ภาพเสน้ตรงใน
แนวตงั เสน้ตรงในแนวนอน เสน้ตรงเอยีง 30 45 60 องศาตามลําดบั 
ซึง่การวดัค่าความผดิพลาดนนั ทาํโดยนําเอาพกิดัทีไ่ดจ้ากการคํานวณ
ของโปรแกรมมาเขยีน กราฟเปรยีบเทยีบกบักราฟสมการเสน้ตรงทีใ่ช้
เป็นภาพต้นแบบ ซึ่งค่าความผิดพลาดคิดโดยเอาผลรวมของความ
ผดิพลาดของทุกจดุหารดว้ยจาํนวนของจดุทงัหมด สว่นการวดัความเรว็
ในการเจาะนันใชก้ารเขยีนโปรแกรมจบัเวลาทีเ่ป็นเวลาทีใ่ชใ้นการเจาะ
ของเครื่องเจาะ โดยเครื่องเจาะจะส่งขอ้มูลกลบัมาเมื่อทํางานเสรจ็สนิ 
จากนนักนํ็าผลทีไ่ดม้าวเิคราะหแ์ละสรปุผลเพือ่เลอืกเอาวธิทีีด่ที ีส่ดุไปใช้
งานจรงิ 

 
2. ทฤษฎีและการคาํนวณ 
2.1 การหาขอบภาพ 

ขอบภาพ ก็คือชุดของพกิเซลต่อๆกันที่วางอยู่บนขอบระหว่าง
พนืที่สองส่วนของภาพการตรวจหาขอบภาพเป็นก้าวแรกในการแยก
ภาพเป็นสว่นแลว้นํามารวมกนัเป็นออบเจก็ต์หรอืพนืทีใ่หม่ในบทความ
นีจะนําเสนอการหาขอบภาพดว้ยอนุพนัธอ์นัดบัหน่ึงและอนุพนัธอ์นัดบั
สอง อนุพนัธอ์นัดบัหน่ึง ไดแ้ก่ วธิขีอง Sobel, Prewitt, Roberts cross 
และ Frei-Chen อนุพนัธอ์นัดบัสอง ไดแ้ก่ วธิ ีLaplacian [1] [5] 
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 อนุพนัธอ์นัดบัหน่ึง ถา้นํามาหาขอบภาพในแนวนอนและแนวตงั
เราจะเรยีกวา่การหา Gradient ซึง่เป็นเวกเตอรเ์มตรกิแสดงไดด้งันี 
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สว่นทศิทางการตรวจหาขอบภาพไดจ้ากสมการ 
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อนุพนัธ์อนัดบัสอง โดยนําเอาสมการที่ (1) มาหาค่าอนุพนัธ์อีก

ครงั จะไดส้มการใหมด่งันี 
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จากการอนุพนัธอ์นัดบัหน่ึงและอนุพนัธอ์นัดบัสองไดถ้กูนํามา 
พฒันาเป็นวธิกีารหาขอบภาพแบบต่างๆดงันี 
 

- วธิขีอง Sobel ใช ้Mask Coefficient ดงันี [1] [5] 
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      ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวนอน 
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    ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวตงั 
 
ตวัอยา่งการนํา Mask Coefficient มาใชโ้ดยการ Convolution 
 
     ภาพตน้แบบ               Mask Coefficient          ภาพใหม ่
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 - วธิขีอง Prewitt ใช ้Mask Coefficient ดงันี [1] [5] 
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    ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวนอน 
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 ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวตงั 
 

- วธิขีอง Frei-Chen ใช ้Mask Coefficient ดงันี [1] [5] 
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          ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวนอน 
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         ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวตงั 
 

- วธิขีอง Roberts cross ใช ้Mask Coefficient ดงันี [1] [5] 
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ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวนอน 
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ใชส้าํหรบัหาขอบภาพในทศิทางแนวตงั 
 

- วธิ ีLaplacian ใช ้Mask Coefficient ดงันี [1] [5] 
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2.2 ค่าความผิดพลาด 
 ทฤษฎีการหาค่าความผิดพลาดนันมีอยู่หลายวิธี แต่วิธีที่ถูก
นํามาใช้กับบทความวิจยันีได้เลือกเอาวิธีค่าความผิดพลาดแท้จริง 
(True error) [4] ดงัสมการ (5) (6) 
 
   Et = Ve- Va        (5) 

หรอื   Et = ∑ (Ve - Va) / ∑Ve      (6) 
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เมื่อ Et คอืค่าความผดิพลาดแทจ้รงิ Ve คอื ผลเฉลยแม่นตรง และ     
Va คอื ผลเฉลยโดยประมาณ  
 
2.3 เคร่ืองเจาะแผน่พลาสติก 

เครื่องเจาะแผ่นพลาสติกเป็นเครื่องมือที่ใช้ในการเจาะแผ่น
พลาสตกิใหเ้ป็นรูปเสน้ประตามแบบทีไ่ดอ้อกแบบไว ้โดยตวัเครื่องได้
ออกแบบและสร้างขนึมาเอง(รูปที่ 1) ตวัเครื่องมลีกัษณะเป็นเครื่อง
เคลื่อนทีใ่นสองแนวแกน (X, Y) เคลื่อนทีด่ว้ยมอเตอรไ์ฟฟ้า โดยแกน
แรกจะใชเ้ลื่อนหวัเจาะไปกลบัในทศิทางตามแนวแกน X สว่นอกีแกนจะ
เป็นการป้อนแผ่นพลาสตกิใหเ้ลื่อนในทศิทางตามแกน Y และมหีวัเจาะ
ไวส้าํหรบัเจาะแผน่พลาสตกิอยู ่4 หวั ตดิอยูป่ลายกระบอกสบูลมสัง่งาน
ด้วยโซลีนอยด์วาล์ว หวัเจาะแต่ละหวัมขีนาดเสน้ผ่านศูนย์กลาง 1.5 
มม. รทูีเ่จาะแต่ละรูห่างกนั 3 มม. หวัเจาะทงั 4 หวันีถูกตดิตงัใหอ้ยู่ใน
แนวเดยีวกนับนรางเลื่อนอนัเดยีวกนั ฉะนนัหวัเจาะทงั 4 หวัจะเคลื่อนที่
ไปพร้อมกนั โดยแต่ละหวัจะวางห่างกนั 150 มม. ส่วนตวัเครื่องถูก
ควบคุมดว้ยไมโครคอนโทลเลอร ์โดยจะรบัคําสัง่จากคอมพวิเตอรอ์กีที ่
เครื่องเจาะแผ่นพลาสตกินีสามารถใชเ้จาะแผ่นพลาสตกิทีม่ขีนาดกวา้ง

× ยาวเท่ากบั 600×900 มม.และความละเอยีดของจุดทีส่ามารถเจาะ

ไดอ้ยูท่ ี ่200×300 จดุ 
 

 
 

รปูที ่1 เครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิ 
 
2.3.1 โปรแกรมประมวลผลภาพ 

โปรแกรมประมวลผลภาพ จะแบ่งภาพออกเป็น 4 ส่วน(รูปที่ 2) 
แล้วทําการตรวจหาเส้นขอบของภาพต้นแบบที่ร ับเข้ามา จากนัน 
โปรแกรมก็จะทําการคํานวณหาพกิดัของแต่ละหวัเจาะแล้วแปลงเป็น
โค๊ดทีเ่ครือ่งเขา้ใจ แลว้โค๊ดกจ็ะถกูสง่ไปยงัชุดควบคุมทีอ่ยูก่บัตวัเครือ่ง 

 
 
 

  
 
 

รปูที ่2 ภาพทีถ่กูแบง่ออกเป็น 4 สว่น 
 

2.3.2 การสัง่งานเครื่องเจาะแผน่พลาสติก 
 เริม่จากนําภาพที่ได้ออกแบบไว้เข้าไปในโปรแกรมประมวลผล
ภาพ โปรแกรมกจ็ะทาํการแสกนหาขอบของภาพแลว้ทาํการคาํนวณหา
พกิดัของขอบภาพ จากพกิดัที่ได้จะถูกแปลงให้เป็นโค๊ดเพื่อส่งไปยงั

เครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิ จากนนัสว่นควบคุมในตวัเครือ่งเจาะจะทาํการ
แปลงโค๊ดทีไ่ดใ้หเ้ป็นพกิดัต่างๆ แล้วสัง่งานเครื่องใหท้ําการเจาะแผ่น
พลาสตกิตามพกิดัทีไ่ดร้บั ซึ่งจะทําการเจาะทลีะแถว หวัเจาะทงั 4 
เคลื่อนทีไ่ปดว้ยกนั หากหวัไหนมคีาํสัง่ใหเ้จาะกจ็ะทาํการเจาะสว่นหวัที่
เหลอืกจ็ะไมเ่จาะ ไปเลื่อยๆจนกวา่จะหมดทุกจดุในแถวนนัจงึจะขนึเจาะ
ในแถวใหม ่ดงัรปูที ่3  
Code 1 หวัเจาะ 1 กบั 3 จะทาํการเจาะ หวัเจาะ 2 กบั 4 จะไมเ่จาะ 
Code 2 หวัเจาะ 1 กบั 4 จะทาํการเจาะ หวัเจาะ 2 กบั 3 จะไมเ่จาะ 

จะเป็นขนัตอนอย่างนีไปเลื่อยๆจนกว่าจะถงึตําแหน่งสุดทา้ยที่มี
การเจาะ ในรปูที ่3 จะเป็น Code n ทีม่กีารเจาะเป็นครงัสุดทา้ยในแถว
ที่ 1 จากนันเครื่องเจาะก็จะทําการเจาะในแถวที่ 2 ต่อไปจนถึงแถว
สุดท้าย โดยโค๊ดที่ใช้ในการสื่อสารกันระหว่างเครื่องเจาะกับ
คอมพวิเตอรจ์ะมดีงันี 

โค๊ด f จะเป็นการบอกใหเ้ครือ่งเจาะทาํการขนึบนัทดัใหม ่
โค๊ด r จะเป็นการบอกใหเ้ครือ่งเจาะเลื่อนชุดหวัเจาะไปทางขวา 
โค๊ด l จะเป็นการบอกใหเ้ครือ่งเจาะเลื่อนชุดหวัเจาะไปทางซา้ย 
โค๊ด x จะเป็นการบอกใหเ้ครือ่งเจาะทาํการเจาะ โดย x นนัจะมคี่า

ตังแต่ 116 ถึง f16 เพื่อสัง่งานหัวเจาะทัง 4 หัว โดยหัวเจาะทัง 4 
เปรยีบเสมอืนชุดขอ้มูล 4 บติ สมมติถ้าต้องการสัง่ให้หวัเจาะหวัที่ 1 
และ 2 ทําการเจาะ ก็สัง่งานเป็น 11002 แล้วทําการแปลงเป็นโค๊ดได้
เป็น c16  
 

 
รปูที ่3 ขนัตอนการเจาะเครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิ 

 
3. ขัน้ตอนและผลการทดลอง 
3.1 ขัน้ตอนการทดลอง 
 จากทฤษฎกีารหาขอบภาพแต่ละวธิไีดถู้กนํามาประยุกตเ์ขยีนเป็น
โปรแกรมหาขอบภาพและพกิดัของภาพเพื่อสัง่งานเครื่องเจาะแผ่น
พลาสตกิ โดยในบทความวจิยันีไดนํ้าเอาโปรแกรม Visual basic 6.0 
มาเป็นเครื่องมอืในการออกแบบโปรแกรม ซึ่งโปรแกรมที่เขยีนขนึมา
นนัสามารถหาพกิดัต่างๆของภาพและแสดงขอ้มลูพกิดัเหล่านนัออกมา
ได ้โดยภาพทีใ่ชใ้นการคํานวณนันจะเป็นภาพเสน้ตรงทีเ่อยีงในองศา
ต่างๆเพราะสามารถรูส้มการของเสน้ดงันี  
 
ที ่0 องศา สมการ คอื   XY 0=  

ภาพต้นแบบ 
สว่นท่ี 1 สว่นท่ี 2 สว่นท่ี 3 สว่นท่ี 4 

Code 2 
Code n 

Code 1 

สว่นท่ี 1 สว่นท่ี 2 สว่นท่ี 3 สว่นท่ี 4 

ภาพต้นแบบ 

แถวท่ี 1 
แถวท่ี 2 
แถวท่ี 3 

แถวสดุท้าย 
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ที ่30 องศา สมการ คอื    XY
3
1

=  

ที ่45 องศา สมการ คอื   XY =  

ที ่60 องศา สมการ คอื   XY 3=  
ที ่90 องศา สมการ คอื   YX 0=  
 
จากนันก็นําพกิดัที่ได้จากการประมวลผลของโปรแกรมไปเขยีนเป็น
กราฟใน Microsoft Excel เทยีบกบัสมการเสน้ตรงเพือ่ดคูวามผดิพลาด
ทีเ่กดิขนึ 
 
3.2 ผลการทดลอง 
3.2.1 เปรียบเทียบความผิดพลาด 
  จากสมการที ่(6) ไดถู้กนํามาใชใ้นการหาค่าความผดิพลาดเฉลีย่
ของพกิดั ซึง่ขอ้มูลพกิดันันไดม้าจากโปรแกรมประมวลผลภาพของแต่
ละวธิกีารหาขอบภาพ แลว้นํามาเปรยีบเทยีบกบัสมการเสน้ตรงโดยใช้
ค่าพกิดัแกน X เป็นตวัแปรตน้จะไดค้่าในแกน Y ออกมา แลว้นําไป
พล๊อตกราฟจะไดด้งักราฟที ่1 ถงึ 5 ซึง่แสดงถงึค่าความผดิพลาดของ
แต่ละวธิ ีโดยเสน้ทบึคอืเสน้ทีไ่ดจ้ากสมการเสน้ตรงและทีเ่ป็นจุดไขป่ลา
คอืพกิดัทีไ่ดจ้ากการคาํนวณของโปรแกรม ซึง่จากการทดลองพบวา่การ
หาพกิดัของเสน้ตรงที ่0 องศา ทุกวธิมีคี่าความผดิพลาดเป็น 0 และที ่
90 องศา ทุกวธิมีคีวามผดิพลาดน้อยมากเขา้ใกล้ 0 แต่ที ่30 45 และ 
60 องศา ทุกวิธีมีค่าความผิดพลาดที่มากขึน อย่างไรก็ตาม วิธ ี
Laplacian นนัมคีา่ความผดิพลาดน้อยทีส่ดุ      
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กราฟที ่1 เปรยีบเทยีบสมการเสน้ตรงกบัพกิดัจากโปรแกรมโดยวธิขีอง 

Sobel 
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กราฟที ่2 เปรยีบเทยีบสมการเสน้ตรงกบัพกิดัจากโปรแกรมโดยวธิขีอง 

Robert-cross 
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กราฟที ่3 เปรยีบเทยีบสมการเสน้ตรงกบัพกิดัจากโปรแกรมโดยวธิขีอง 

Perwitt 
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กราฟที ่4 เปรยีบเทยีบสมการเสน้ตรงกบัพกิดัจากโปรแกรมโดยวธิขีอง 

Laplacian 
 

0 องศา 

Et=0 

30 องศา 

Et=0.9442 

45 องศา 

Et=0.9874 

 

60 องศา 

Et=4.8982 
90 องศา 

Et=0.0435 

0 องศา 

Et=0 

30 องศา 

Et=0.5756 

45 องศา 

Et=0.1899 

 

60 องศา 

Et=2.1948 
90 องศา 

Et=0.0074 

0 องศา 

Et=0 

30 องศา 

Et=0.9442 

45 องศา 

Et=1.1739 

 

60 องศา 

Et=4.8982 
90 องศา 

Et=0.0435 

0 องศา 

Et=0 

30 องศา 

Et=0.4803 

45 องศา 

Et=0.2222 

 

60 องศา 

Et=2.1793 

90 องศา 

Et=0.0148 
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กราฟที ่5 เปรยีบเทยีบสมการเสน้ตรงกบัพกิดัจากโปรแกรมโดยวธิขีอง 

Frei-chen 
 

 จากกราฟสามารถสรปุคา่ความผดิพลาดเฉลีย่ทงัหมดไวใ้นตาราง
ที ่1 เพือ่งา่ยต่อการเปรยีบเทยีบดงันี 
 

ตารางที ่1 คา่ความผดิพลาดเฉลีย่ทีอ่งศาต่างๆของแต่ละวธิ ี
 Sobel Robert-

cross 
Perwitt Laplacian Frei-chen 

0 องศา 0 0 0 0 0 
30 องศา 0.9442 0.5756 0.9442 0.4803 0.9442 
45 องศา 0.9874 0.1899 1.1739 0.2222 1.1739 
60 องศา 4.8982 2.1948 4.8982 2.1793 4.8982 
90 องศา 0.0435 0.0074 0.0435 0.0148 0.0435 

  
3.2.2 เปรียบเทียบความเรว็ในการเจาะ 
 ความเรว็ในการทาํงานของเครือ่งเจาะวดัโดยเขยีนฟงักช์ัน่จบัเวลา
ในโปรแกรม ซึ่งจะเริม่จบัเวลาเมื่อมกีารส่งขอ้มูลสัง่งานเครื่องเจาะจน
กระทงัเครือ่งเจาะทาํงานเสรจ็ เมือ่เครือ่งเจาะทาํงานเสรจ็จะสง่ขอ้มลูกบั
มายงัโปรแกรมเพื่อบอกสถานะการทํางานว่าได้ทํางานเสร็จไปแล้ว 
สว่นผลการทดลองถูกบนัทกึลงในตารางที ่2-6 โดยตารางที ่2 จะเป็น
ความเรว็ในการเจาะรปูเสน้ตรงที ่0 องศาของแต่ละวธิ ีและตารางที ่3 4 
5 และ 6 จะเป็นความเรว็ในการเจาะของแต่ละวธิ ีทีใ่ชเ้จาะรปูเสน้ตรงที ่
30 45 60 และ 90 องศา ตามลําดบัซึง่พบวา่วธิ ีLaplacian นนัใชเ้วลา
ในการเจาะน้อยทีสุ่ด ซึ่งเป็นผลมาจากวธิ ีLaplacain นันใหเ้สน้ขอบ
ของภาพทีบ่าง ทําใหจุ้ดทีเ่กดิในแถวเดยีวกนัมน้ีอยกว่าวธิอีื่น เป็นผล
ใหชุ้ดรางหวัเจาะไม่ต้องเคลื่อนทีม่ากในแต่ละแถว จงึทําใหใ้ชเ้วลาใน
การเจาะน้อยกวา่วธิอีื่น 
 

ตารางที ่2 ความเรว็ในการเจาะเสน้ตรงที ่0 องศา 
 Sobel Roberts-

cross 
Prewitt laplacian Frei-cain 

เวลา
(วนิาท)ี 

53 52 53 52 53 

ตารางที ่3 ความเรว็ในการเจาะเสน้ตรงที ่30 องศา 
 Sobel Roberts-

cross 
Prewitt laplacian Frei-cain 

เวลา
(วนิาท)ี 

360 226 360 177 360 

 
ตารางที ่4 ความเรว็ในการเจาะเสน้ตรงที ่45 องศา 

 Sobel Roberts-
cross 

Prewitt laplacian Frei-cain 

เวลา
(วนิาท)ี 

354 198 354 172 354 

 
ตารางที ่5 ความเรว็ในการเจาะเสน้ตรงที ่60 องศา 

 Sobel Roberts-
cross 

Prewitt laplacian Frei-cain 

เวลา
(วนิาท)ี 

446 227 446 227 446 

ตารางที ่6 ความเรว็ในการเจาะเสน้ตรงที ่90 องศา 
 Sobel Roberts-

cross 
Prewitt laplacian Frei-cain 

เวลา
(วนิาท)ี 

274 269 274 268 274 

 
4.สรปุผลการทดลอง 
 จากการทดลองพบวา่ กรณีทีเ่ป็นเสน้ตรงในแนว 0 องศาและ 90 
องศา ตามตารางที ่1 ทุกวธิสีามารถใหผ้ลลพัธท์ีด่มีคีวามผดิพลาดน้อย 
แต่ในกรณีที่เป็นเส้นเฉียงที่ 30 45 และ 60 องศาต่างพบว่าวธิีของ 
sobel,Perwitt และ Frei-chen มคี่าความผดิพลาดค่อนขา้งมากกวา่วธิี
ของ Roberts-cross กบั Laplacian อย่างเหน็ได้ชดั และวธิขีอง 
Roberts-cross กบั Laplacian นียงัทําใหเ้วลาทีใ่ชใ้นการทํางานของ
เครือ่งเจาะแผน่พลาสตกิน้อยกวา่สามวธิแีรกอกีดว้ยดงัตารางที ่2 ถงึ 5 
ดงันัน วธิขีอง Roberts-cross และ Laplacian จงึเหมาะสําหรบัทีจ่ะ
นํามาใช้กับโปรแกรมเครื่องเจาะแผ่นพลาสติก อย่างไรก็ตาม วิธ ี
Laplacian นนัม ีMask Coefficient ทีเ่ป็นเมตรกิเพยีงเมตรกิเดยีว จงึ
ง่ายต่อการใช้งานมากกว่าวิธีของ Roberts-cross เพราะฉนันวิธ ี
Laplacian จึงถูกนํามาใช้งานกับโปรแกรมสัง่งานเครื่องเจาะแผ่น
พลาสตกินี 
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