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บทคัดยอ  
งานวิจัยน้ีนําเสนอวิธีการจําแนกปลอกกระสุนปนและหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวน โดยการจําแนกปลอก

กระสุนปนใชคาเฉล่ียพิกเซลที่ไดจากการวิเคราะหรูปรางและขนาดของรอยเข็มแทงชนวนท่ีอยูบนจานทายของปลอก
กระสุน สวนการหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวนใชการสรางพื้นผิวสามมิติดวยวิธีโฟโตเมตริกสเตอริโอซ่ึงภาพถูกถาย
จากมุมเดียวแตใชการวางตําแหนงของแหลงกําเนิดแสงที่แตกตางกันออกไปตามการคํานวณ การปรับปรุงคุณภาพ เชน 
การกําหนดพ้ืนที่ของวัตถุที่ตรวจสอบ การขจัดสิ่งรบกวนที่ไมตองการออกจากภาพ และการประมวลผลภาพ ดวย
โปรแกรม MATLAB ตัวอยางของปลอกกระสุนที่นํามาวิเคราะหประกอบดวยปลอกกระสุนขนาด 9 มม จํานวน 80 นัด 
จากปน 4 รุน ไดแก  BERETTA, UZI, JERICHO 941 และ TAURUS  โดยผลของการจําแนกรุนปนพบวามีคาเปอรเซ็นต
ความถูกตอง 100%, 90%, 90% และ 85% ตามลําดับ จากผลการทดลองพบวามุมของเข็มแทงชนวนไมมีผลตอความ
ถูกตองในการแยกแตความสวางของแหลงกําเนิดแสงน้ันมีผลเปนอยางมากจึงตองกําหนดความสวางใหคงที่ทุกคร้ังตลอด
การทดลอง ชุดการทดลองประกอบดวยกลองและเลนสที่ใหความละเอียดสูง แหลงกําเนิดแสงที่สามารถปรับความสวางได 
โดยงานวิจัยน้ีเปนกระบวนการตรวจสอบแบบไมทําลายวัตถุ สามารถลดเวลาในการประมวลผล งายตอการวิเคราะหและมี
ความแมนยําในการตรวจสอบเม่ือเทียบกับการตรวจสอบดวยสายตาของมนุษยและงานวิจัยตางๆที่ผานมา  อีกทั้งยัง
สามารถนําอัลกอริทึ่มน้ีไปใชในการตรวจสอบวัตถุอ่ืนๆท่ีตองอาศัยการวิเคราะหถึงรูปรางและขนาดไดอีกดวย 
คําหลัก: การจําแนกปลอกกระสุนปน, โฟโตเมตริกสเตอริโอ และ การสรางพื้นผิวสามมิติ 
 
Abstract 

This research represents method of cartridge classification and findings of the depth of firing 
pin impression. Cartridge is classified by mean of pixel, including analysis of shape and size of firing pin 
impression on cartridge case. The depth of firing pin impression is normally found by using 
photometric stereo, taken from the same viewpoint but under illumination from different directions, 
to estimate 3D surface reconstruction. Image enhancement includes specifying region of interest and 
removing noise in cartridge case images and then image processing by Matlab. Cartridge case samples 
consist of a total of 80 cartridge cases in 9 mm  from 4 firearms, as well as BERETTA, UZI, JERICHO 941 
and TAURUS . The experimental result of cartridge classification shows accuracy percentage which are 
100%, 90%, 90% and 85% respectively .The angle of cartridge case has no impact to accuracy but the 
brightness of light source has, therefore every experiment should be fixed the brightness of light 
source. Experiment consist of high resolution camera and lens and adaptable-light source. This 
reseach is not only non-destructive detection, reduce processing time, easy to analyze, and also 
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increase the accuracy in comparison with the manual approach and previous researches. This 
algorithm can be easily implemented to detect in any objects those were analyzed in terms of shape 
and size. 
Keywords: Cartridge classification, Photometric stereo and Three-dimensional surface reconstruction 
 

1. บทนํา 
      ในปจจุบันน้ีไดเกิดปญหาทางดานอาชญากรรม
ภายในประเทศเพิ่มมากขึ้นจากเดิม โดยสวนมากของคดี
อาชญากรรมผูกอเหตุมักใชอาวุธปนมาเปนอาวุธในการ
กอเหตุ จึงทําใหวัตถุพยานที่มักพบในที่เกิดเหตุคือปลอก
กระสุนปน ซ่ึงการวิ เคราะหถึงปลอกกระสุนปนน้ัน 
สามารถตรวจสอบไดจากรอยเข็มแทงชนวน (Firing pin 
impression) ตามรูปที่ 1 

 
รูปที่ 1 องคประกอบของปลอกกระสุนปน 

 
      โดยปนแตละรุนมีรอยของเข็มแทงชนวนท่ีแตกตาง
กันออกไป จึงทําใหสามารถตรวจสอบไดวาปลอกกระสุน
ปนที่พบในท่ีเกิดเหตุน้ันยิงมาจากปนรุนอะไร โดยในอดีต
ที่ผานมาไดมีการใชมนุษยในการตรวจสอบหลักฐาน
เหลาน้ีเพียงอยางเดียว ซ่ึงเม่ือทําการตรวจสอบไปเปน
ระยะเวลานานๆอาจทําใหเกิดอาการเม่ือยลา เกิดความ
ผิดพลาดและความลาชาในการตรวจสอบขึ้นได เพ่ือที่จะ
ลดปญหาเหลาน้ีลงจึงไดมีงานวิจัยที่ นําเสนอวิธีการ
ตรวจสอบปลอกกระสุนปนขึ้นมามากมาย อาทิเชน
งานวิจัย [1] ท่ีนําเสนอถึงวิธีที่วิเคราะหถึงรอยเข็มแทง
ชนวนแตยังมีขอจํากัดคือสามารถตรวจสอบไดเพียงรอย
เข็มแทงชนวนที่มีลักษณะวงกลมเทาน้ันและยังตองอาศัย
การหมุนใหรอยเข็มแทงชนวนอยูอยูในตําแนงที่ตองการ
กอนทําการประมวลผลอีกดวย ซ่ึงตอมา [2] ไดทําการ
ปรับปรุงแกไขงานวิจัยที่ผานมา โดยวิธีของเขาไดนําเสนอ
วิธีที่พิจารณาถึงรอยเข็มแทงชนวนไดทุกแบบโดยไมจํากัด
เฉพาะรอยเข็มแทงชนวนที่เปนแบบวงกลมเทาน้ัน และยงั
มีการเพิ่มการใชคาสัมประสิทธ์ิฟูเรียรเพื่อขจัดปญหาการ

เปลี่ยนแปลงดานการหมุนของภาพปลอกกระสุนกอน
นํามาประมวลผลอีกดวย จากน้ัน [3] ไดเสนอวิธีที่ใชการ
สรางภาพสามมิติเพื่อแสดงพื้นผิวทั้งหมดของปลอก
กระสุนปนซ่ึงแสดงถึงความลึกโดยรวมทั้งหมดโดยดวยโฟ
โตเมตริกสเตอริโอ ซ่ึงแสดงความลึกในสวนตางๆของ
ปลอกกระสุนในรูปของกราฟ Profile หรือรายละเอียด
ทางดานขาง 
      งานวิจัยฉบับน้ีนําเสนอวิธีการที่ใชทําการตรวจสอบ
ปลอกกระสุนปนจากรอยของเข็มแทงชนวนเพ่ือจําแนก
ปนแตละรุนดวยการใชคาเฉล่ียพิกเซลของรูปภาพ โดยท่ี
การเปล่ียนแปลงการหมุนปลอกกระสุนปนไมมีผลตอการ
จําแนกรุนของปนแตละกระบอก อีกทั้งยังสามารถแสดง
ความลึกของรอยเข็มแทงชนวนบนจานทายปลอกกระสุน
ในลักษณะของภาพความลึกสามมิติผานหลักการโฟโต
เมต ริกส เตอ ริ โ อ  โ ดยปนที่ นํ ามา ทํ าการทดลอง
ประกอบดวยปน 4 รุน คือ  BERETTA, UZI, 
JERICHO 941 และ TAURUS  
 

2. โฟโตเมตริกสเตอริโอ 
      โฟโตเมตริกสเตอริโอเปนวิธีที่ใชสําหรับประมาณคา
การแสดงพื้นผิวแบบเฉพาะท่ีดวยการใชรูปภาพหลายๆ
ภาพที่มีลักษณะพ้ืนผิวเดียวกันโดยจะถูกจับภาพจากมุม
เดียวกันแตใชการวางตําแหนงของแหลงกําเนิดแสงที่
แตกตางกันออกไป แสดงตามรูปที่ 2  
 

 
รูปที่ 2 การวางตําแหนงของแหลงกําเนิดแสง 
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       ซ่ึงการที่ใชการวางตําแหนงของแหลงกําเนิดแสงที่
ตางกันน้ัน ทําใหคาความเขมแสงของรูปภาพในแตละรูป
มีคาที่ไมเทากัน โดยคาความเขมแสงสามารถหาไดจาก 

 
 =  ( )          (1) 

 
       โดย   คือความเขมแสงของรูปภาพท่ีจุด 
(x,y)  L คือเวคเตอรของแหลงกําเนิดแสงบนระนาบ x,y 
และ z   คืออัตราการสะทอนของพื้นผิวหรือ surface 
albedo และ   คือเวคเตอรแนวฉาก หรือ normal 
vector 
      สําหรับในรูปที่ 2 มีแหลงกําเนิดแสงทั้งหมด 3 ตัว 
ซ่ึงก็คือเวคเตอรของแหลงกําเนิดแสง , และ  
โดยสมการท่ี (1) สามารถนํามาเขียนใหอยูในรูปของเมท
ริกซไดดังน้ี 
 

 =        (2) 

      
        จากสมการที ่(2) สามารหาอัตราการสะทอนกลับ
และเวคเตอรแนวฉากไดจาก 

 =   =                 (3) 
 
โดย    =   เปนสมการที่อยูในรูป
ของเมทริกซสลับเปลี่ยน 
 
      ซ่ึงองคประกอบการสะทอนของพ้ืนผิวหรือ Surface 
orientation สามารถหาไดจาก  
 

 ,           (4)

   
      เม่ือไดคา   และ   จากสมการท่ี (4) แลวนําคาที่
ไดไปแทนในสมการ (5) 

 =           (5) 
 

      ก็จะทําใหไดคาของ    หรือ normal vector และ
สุดทายสามารถหาคาของอัตราการสะทอนของพ้ืนผิวหรือ 

surface albedo ไดจากความยาวของเวคเตอร   ตาม
สมการที่ (6) 
 

 =      (6) 
 
3. ขั้นตอนการทดลอง 

3.1 ชุดการทดลอง 
      ชุดการทดลองที่ใชประกอบดวยวัตถุตัวอยาง กลอง
ซีซีดีพรอมเลนสที่ใหความละเอียดสูง แหลงกําเนิดแสง
แบบวงแหวนที่ ส ามารถป รับความสว า ง ได และ
คอมพิวเตอรเพื่อใชสําหรับการปรับปรุงภาพและการ
ประมวลผล โดยระบบตนแบบที่ใชน้ันจะถูกนําไปใชทั้งใน
การจําแนกรุนของปนโดยใชคาเฉล่ียพิกเซลของรูปภาพ
และการหาความลึกดวยการสรางภาพความลึกสามมิติ
โดยโฟโตเมตริกสเตอริโอ  
 

 
รูปที่ 3 ชุดการทดลอง 

 
3.2 การจําแนกรุนของปนดวยคาเฉล่ียรูปภาพ 
      สําหรับการจําแนกรุนของปนน้ันชุดการทดลองที่ใช
ประกอบดวยกลองซีซีดีจํานวน 1 ตัวและแหลงกําเนิด
แสงแบบวงแหวนอีกจํานวน 1ตัว การวางตําแหนงของ
กลองและแหลงกําเนิดแสงน้ันจะแสดงตามรูปที่ 4  
 

 
รูปที่ 4 การวางตําแหนงของกลองและแหลงกําเนิดแสง                

สําหรับการจําแนกรุนของปน 
 
      ในสวนของข้ันตอนการปรับปรุงภาพและประมวลผล
น้ันจะเร่ิมจากการถายภาพใหมีความคมชัดที่สุด จากน้ัน
นําภาพเขาสูระบบที่ออกแบบไว โดยจะประกอบดวยการ
กําหนดพื้นที่ของวัตถุที่เราสนใจ ซ่ึงก็คือภาพบริเวณ
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แก็ปชนวนของปลอกกระสุนหรือ Primer จากน้ันนําภาพ
ที่ไดมาแปลงใหเปนภาพระดับสีเทาที่มีความแตกตางของ
ระดับสีเทา 256 ระดับ จากน้ันก็ทําการปรับคาฮิสโตแก
รมใหเหมาะสมเพ่ือใหภาพมีความสวางและความคมชัดที่
เทากันเน่ืองจากปลอกกระสุนแตละปลอกจะมีสีที่ไม
เหมือนกันจึงทําใหการแปลงภาพในระดับสีเทาแคเพียง
อยางเดียวไมสามารถลดปญหาตรงจุดน้ีได จึงมีการนํา
หลักการ Histogram equalization มาใชในการแปลง 
ซ่ึงวิธีการน้ีเปนวิธีที่ทําใหภาพมีขอมูลที่กระจายกัน
สมํ่าเสมอและทําใหคาความเขมแสงของพิกเซลในภาพมี
คาใกลเคียงกัน โดยการใชคาความถ่ีสะสมในแตละ
ระดับสีเทามาเปนตัวชวยการแปลงคา นอกจากน้ันยัง
พบวาการปรับคาฮิสโตแกรมน้ันเปนการชวยเนนใหเห็น
รูปรางและขนาดของรอยเข็มแทงชนวนไดมากขึ้น จึงทํา
ใหงายตอการนําไปวิเคราะหตอไป จากน้ันนําภาพไป
แปลงเปนภาพแบบไบนาร่ี โดยหลักการแปลงภาพใหเปน
ภาพไบนาร่ีน้ันสามารถทําไดโดยการกําหนดคาเทรช โดย
คาพิกเซลของภาพท่ีมีคานอยกวาหรือเทากับคาเทรชโฮล
จะถูกเปลี่ยนเปน 0 หรือจุดสีดํา และพิกเซลของภาพที่มี
คามากกวาคาเทรชโฮลก็จะถูกเปลี่ยนเปน 1 หรือจุดสีขาว 
ซ่ึงหลักในการเลือกคาเทรชโฮลน้ันมาจากการเลือกใชวิธี
ของ Otsu ท่ีมีการเลือกการใชคาเทรชโฮลแบบอัตโนมัติ
และใชคาความแปรปรวนระหวางกลุม 2 กลุม มาเปนตัว
ชวยในการกําหนดคาเทรชโฮล โดยจะใชคาเทรชโฮลคา
เดียวตลอดทั้งภาพ ซ่ึงเม่ือไดภาพแบบไบนาร่ีมาแลวก็จะ
นําภาพไปหาคาเฉล่ียของพิกเซลตอไป   
3.2.1 คาเฉลี่ยของรูปภาพ 
       การหาคาเฉลี่ยของรูปภาพน้ันสามารถหาไดจาก
การนําคาของแตละพิกเซลทั้งในแนวหลักและแนวแถว 
มาหาคาเฉล่ีย จากน้ันนําคาเฉล่ียของทั้งแนวแถวและแนว
หลักมารวมกันเพื่อหาคาเฉลี่ยอีกคร้ัง ก็จะทําใหได
คาเฉล่ียรวมของรูปภาพ โดยเหตุผลที่เลือกนําภาพแบบไบ
นาร่ีมาวิเคราะหน้ันก็เพราะวาในการจําแนกรุนของปนน้ัน
จะพิจารณาเพียงแคขนาดและรูปรางของรอยเข็มแทง
ชนวน ไมคํานึงถึงพื้นผิวหรือสีของปลอกกระสุนปน ซ่ึง
การเลือกใชภาพแบบไบนาร่ีน้ันเหมาะสมท่ีสุดแลว เพราะ
งายตอการสังเกตรวมถึงมีสัญญาณรบกวนในภาพท่ีนอย
กวาภาพในระดับสีเทาอีกดวย 

 
รูปที่ 5 รูปภาพขนาด 4 x 4 พิกเซล 

 
      จากรูปที่  5 คาเฉล่ียในแนวหลักและแนวหลัก
ทั้งหมด สามารถหาไดจาก 
 

 =  +  +  +                (7) 
 =  +  +  +             (8) 
 =  +  +  +               (9) 
 =  +  +  +             (10) 
 =   +  +  +         (11) 
 =  +  + +            (12) 
 =  +  +  +            (13) 
 =  +  +  +         (14) 

 
      โดย  คือคาเฉล่ียในแนวหลักทั้งหมด และ  คือ
คาเฉล่ียในแนวแถวท้ังหมด 
     เม่ือนําสมการท่ี (7) – (10) และ (11) – (14) มาบวก
กันแลวหารดวยจํานวนของพิกเซลในแนวหลักและแนว
แถวท้ังหมด โดยจากรูปน้ีก็คือ 4 ก็จะไดคาเฉลี่ยของแนว
หลักและแนวหลัก ตามสมการที่ (15) และ (16) 
 

  =  +  +  +   /         (15) 

  =  +  +  +   /         (16) 
 
      ซ่ึง  และ  คือจํานวนพิกเซลในแนวหลักและ
แนวแถวทั้งหมด จากน้ันนําคาที่ไดจากสมการดานบน  
ไปแทนในสมการที่ (17) ก็จะทําใหไดคาเฉล่ียของรูปภาพ 
 

Average = (  + ) / 2        (17) 

 
3.3 การหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวน 
      สําหรับการหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวนน้ันชุด
การทดลองที่ใชประกอบดวยกลองซีซีดีจํานวน 1 ตัว และ
แหลงกําเนิดแสงอีกจํานวน 5 ตัว โดยเม่ือทําการถายภาพ
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ก็จะ ได ภ าพจํ านวน 5 ภาพ ท่ี มีตํ า แหน ง การวา ง

แหลงกําเนิดแสงที่แตกตางกันออกไป ตามรูปที่ 6 
 

 
รูปท่ี 6 การวางตําแหนงของและแหลงกําเนิดแสงสาํหรับ

การหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวน 
 

      หลังจากทําการบันทึกภาพทั้ง 5 ภาพเแลว นําภาพที่
ไดไปทําการปรับปรุงตามโปรแกรมที่ไดออกแบบไว ซ่ึงก็
คลายกับขั้นตอนของการจําแนกรุนปน แตในการหาความ
ลึกของรอยเข็มแทงขนวนน้ันจะมีแคการแปลงจากภาพสี
เปนภาพระดับสีเทา จากน้ันก็จะนําภาพไปทําการปรับคา
ฮิสโตแกรมเพ่ือใหภาพมีความสวางและความคมชัดที่
ใกลเคียงกัน โดยใชหลักการ Histogram equalization 
จากน้ันจึงนําภาพทั้งหมดไปผานการประมาณคาการสราง
ภาพความลึกสามมิติดวยทฤษฎีโฟโตเมตริกสเตอริโอ ซ่ึง
จะทําใหไดภาพของ normal vector และภาพแสดง
ความลึกสามมิติ ตามรูปที่ 7 และ 8  
 

 
รูปที่ 7 ภาพ Normal vector 

 

 
รูปที่ 8 ภาพแสดงความลึกสามมิต ิ

4. ผลการทดลอง 
4.1 การจําแนกรุนของปนจากคาเฉล่ียของรูปภาพ 
      ในข้ันตอนการจําแนกรุนของปนน้ันปลอกกระสุนที่
ถูกนํามาตรวจสอบน้ันประกอบไปดวยปลอกกระสุนขนาด 
9 มม จํานวน 80 นัด จากปนทั้ง 4 รุน ไดแก BERETTA, 
UZI, JERICHO 941 และ TAURUS โดยตัวอยางรูปภาพ
ปลอกกระสุนของปนแตละรุนที่นํามาทดลองแสดงตามรูป
ที่ 9 และผลของการทดลองท่ีไดแสดงไวในตารางท่ี 1 
 

 
รูปที่ 9 ตัวอยางภาพปลอกกระสุนปนแตละรุน 

 
ตารางท่ี 1 คาเฉล่ียของปนแตละรุน 

    รุน 
 
จํานวน 

 
BERETTA 

 
UZI 

JERICHO 
941 

 
TAURUS 

1 0.4401 0.5672 0.5376 0.5033 
2 0.4407 0.5972 0.5417 0.4811 
3 0.4625 0.6038 0.5529 0.5119 
4 0.4145 0.564 0.5410 0.5247 
5 0.4347 0.5915 0.5393 0.5113 
6 0.4396 0.5731 0.5568 0.5248 

7 0.4622 0.5905 0.5494 0.5113 
8 0.4306 0.5993 0.5573 0.5058 
9 0.4367 0.6035 0.5428 0.5215 
10 0.4484 0.588 0.5331 0.5688 
11 0.4542 0.5489 0.5425 0.5018 
12 0.4313 0.5677 0.5383 0.5038 
13 0.4368 0.5654 0.5466 0.5042 
14 0.4541 0.5966 0.5207 0.5103 
15 0.4482 0.5949 0.5381 0.5192 
16 0.4239 0.5579 0.5410 0.5225 
17 0.4418 0.5683 0.5482 0.5771 
18 0.4494 0.5964 0.5517 0.5206 
19 0.4416 0.5670 0.5654 0.5537 
20 0.4482 0.5756 0.5459 0.5221 
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4.2 การเปลี่ยนแปลงการหมุนปลอกกระสุน  
      ใ นหั ว ข อ น้ี จ ะ แ ส ด ง ผ ล ก า ร ท ด ล อ ง ใน ก า ร
เปลี่ยนแปลงการหมุนของปลอกกระสุนปนไปคร้ังละ 45 
องศา โดยปลอกกระสุนที่นํามาทดลองก็คือปลอกกระสุน
ขนาด 9 มม จํานวน 4 นัด จากปนทั้ง 4 รุนคือ 
BERETTA, UZI, JERICHO 941 และ TAURUS ซึ่ง
ตัวอยางรูปภาพของปลอกกระสุนที่นํามาทดลองแสดง
ตามรูปที่ 10 และผลการทดลองแสดงไวในตารางท่ี 2 
 

 
รูปที่ 10 ตัวอยางภาพปลอกกระสุนปนแตละรุนท่ีทําการ

หมุนคร้ังละ 45 องศา 
 

ตารางท่ี 2 คาเฉล่ียของการหมุนปลอกกระสุนคร้ังละ 45 
องศา 

 คาเฉลี่ย
มุม 

BERETTA UZI JERICHO 
941 

TAURUS 

0 0.4433 0.5670 0.5384 0.4872 
45 0.4398 0.5726 0.5373 0.4858 
90 0.4381 0.5684 0.5376 0.4866 
135 0.4424 0.5661 0.5369 0.4861 
180 0.4418 0.5656 0.5386 0.4877 
225 0.4368 0.5670 0.5390 0.4881 
270 0.4412 0.5660 0.5388 0.4874 
315 0.4427 0.5667 0.5378 0.4838 

 
4.3 การหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวน 
      สําหรับในขั้นตอนของการหาความลึกของรอยเข็ม
แทงชนวนปลอกกระสุนที่นํามาทดลองประกอบดวย
ปลอกกระสุนขนาด 9 มม จํานวน 12 นัด จากปน 4 รุน
คือ BERETTA, UZI, JERICHO 941 และ TAURUS โดย
แบงออกเปนปนรุนละ 3 นัด ซ่ึงการหาความลึกของรอย
เข็มแทงชนวนน้ันสามารถหาไดจากการสรางภาพภาพ
ความลึกของภาพสามมิติ เม่ือเทียบกับแกน  z โดยแสดง
ตามตารางที่ 3  
 

ตารางที่ 3 ภาพความลึกสามมิติและคาความลึกของ
ปลอกกระสุนปนแตละรุน 

  ขอมูล 
รุน 

ตัวอยางภาพ 
ความลึกสามมิติ 

ความลึก 
(PIXEL) 

 
 

BERETTA 

 

 
-15.16 

-16.60 
-16.24 

 
 
 

UZI 

 

 
-26 

-27.47 
-29.76 

 
 

JERICHO 
941 

 

 
-41.47 
-37.34 
-38.47 

 
 
 

TAURUS 

 

 
-39.79 
-38.33 
-39.81 

 

 
5. วิเคราะหผลการทดลอง 

      จากการทดลองที่ผานมาการจําแนกรุนของปน ซ่ึง
ประกอบดวย BERETTA, UZI, JERICHO 941 และ 
TAURUS  น้ันพบวาปนทั้ง 4 รุนน้ันมีเปอรเซ็นตความ
ถูกตอง 100%, 90%, 90% และ 85% ตามลําดับ 
      สําหรับความผิดพลาดน้ันเกิดจากการที่ปลอกกระสนุ
บางรุนมีขนาดและรูปทรงที่คลายคลึงกันมากเชนในปลอก
กระสุนปนจากรุน JERICHO 941 และ TAURUS  อีกทั้ง
ยังมาจากการ ท่ีกลอง มีความคมชัดสูง  ทํ าให เ ห็น
รายละเอียดในรูปชัดเจนมากยิ่งขึ้น จึงยิ่งทําใหเกิด
สัญญาณรบกวนในภาพไดงายขึ้น ซ่ึงทางตัวผูจัดทําเองได
ทําการลดสัญญาณรบกวนบางสวนแลว แต ก็ยัง ไม
สามารถขจัดออกไดทั้ งหมด เพราะ น่ันอาจทําให
รายละเอียดทางดานคุณลักษณะสําคัญของรอยเข็มแทง
ชนวนบางสวนหายไปดวย ซ่ึงเม่ือนําคาเฉล่ียของปนแตละ
รุนมาพล็อตเปนกราฟเพ่ือทําการหาชวงของคาเฉล่ียใน
การจําแนกปนแตละรุน แสดงตามรูปที่ 11 
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รูปที่ 11 กราฟแสดงชวงของคาเฉลีย่ในปนแตละรุน 

     
       โดยจากรูปที่ 11 สามารถนําขอมูลจากกราฟมาแบง
ชวงเพ่ือหาชวงของคาเฉล่ียในการจําแนกปนแตละรุน ได
ตามตารางที่ 4 
 
ตารางท่ี 4 ชวงคาเฉล่ียของปนแตละรุน 

 
 

BERETTA UZI JERICHO 
941 

TAURUS 

ชวง
คาเฉลี่ย 

0.41 –
0.47 

0.561 – 
0.61 

0.531 –
0.56 

0.471 –
0.53 

       
       ดานการหมุนปลอกกระสุนพบวาไมมีผลตอการ
จําแนกรุนของปน แตสิ่งที่มีผลตอการจําแนกรุนที่เห็นได
อยางชัดเจนเลยก็คือความสวางของแหลงกําเนิดแสงที่ใช 
โดยถายิ่งใหความสวางที่มากก็จะยิ่งทําใหคาเฉลี่ยของ
ภาพสูงขึ้น เน่ืองจากการทดลองน้ันไดนําภาพไบนาร่ีมาใช
ในการหาคาเฉล่ีย โดยจะแบงคาของภาพไบนาร่ีจากคา
เทรชโฮลท่ีกําหนดไว ซ่ึงการท่ีใหแสงสวางกับปลอกกระ
เพิ่มมากข้ึนยิ่งทําใหคาพิกเซลของรูปภาพน้ันสูงขึ้นดวย 
โดยตอนแรกจากท่ีคาของพิกเซลบางจุดในภาพอาจมีคาที่
ต่ํากวาคาเทรชโฮลจึงทําใหภาพออกมาเปนจุดสีดํา หรือ
คาเปน 0 ก็จะทําใหคาของพิกเซลของภาพสูงขึ้นจน
บางคร้ังอาจทําใหมีคาที่มากกวาคาเทรชโฮลจนทําใหจุด
ของพิกเซลกลายเปนจุดสีขาว หรือคาเปน 1 แทนซ่ึงเม่ือ
นํามาหาคาเฉล่ียของรูปภาพแลวจึงทําใหคาเฉล่ียมีคาเพิม่
มากขึ้นน่ันเอง น่ันจึงเปนเหตุใหการจําแนกรุนของปนตอง
มีการกําหนดใหมีระยะและความสวางของแหลงกําเนิด
แสงใหเทากันตลอดทั้งการทดลองน่ันเอง  
      สวนในดานของการหาความลึกของรอยเข็มแทง
ชนวนน้ันไดนําปลอกกระสุน 12 นัด จากปนท้ังหมด 4 
รุน มาทําการทดลอง เน่ืองจากรอยเข็มแทงชนวนบน
ปลอกกระสุนน้ันมีขนาดที่เล็กมากจนไมสามารถใชเวอร
เนียรแบบปกติมาชวยตรวจสอบความลึกได จึงทําใหตอง

ใช Laser scanning มาเปนตัวสอบเทียบดานความลึกใน
หนวยมิลลิ เมตรแทน จากการสรางกราฟ Profile 
ระหวางระนาบแกน x และ z เพ่ือดูความลึกในปลอก
กระสุน ตามรูปที่ 12 
 

 

 
รูปที่ 12 ภาพ Profile ของปลอกกระสุนดวย Laser 

scanning 
 

      โดยคาเฉลี่ยที่ไดในหนวยพิกเซลจากหลักการของโฟ
โตเมตริกสเตอริโอมีคา 16, 29.55, 39.1 และ 40.65 
และในหนวยมิลลิเมตรจาก Laser 3D Scanning มีคา 
0.2, 0.3, 0.36 และ 0.37 โดยเรียงจากปนรุน BERETTA, 
UZI, JERICHO และ TAURUS ตามลําดับ ซ่ึงการแปลง
คาเฉล่ียในหนวยพิกเซลใหอยูในหนวยของมิลลิเมตร
สามารถทําการแปลงไดโดยใชสมการเสนตรง ซ่ึงการหา
สมการเสนตรงสามารถหาไดจากการสรางกราฟเสนตรง 
โดยกําหนดใหแกน x เปนคาความลึกในหนวยพิกเซลและ
แกน y เปนคาความลึกในหนวยมิลลิเมตรดวยโปรแกรม 
Excel ตามรูปที่ 13 
 

 
รูปที่ 13 กราฟเสนตรงระหวางความลึกในหนวยพิกเซล

และมิลลิเมตร 
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จากรูปที่ 13 ไดสมการเสนตรงตามสมการที ่(18)  
  

         (18) 

      จากน้ันทําการแปลงคาเฉล่ียจากหนวยพิกเซลให
กลายเปนมิลลิเมตร พรอมทั้งหาคาเปอรเซ็นตความ
แตกตางของท้ังสองวิธีการ โดยแสดงไวในตารางท่ี 5  
 
ตารางที่ 5 เปอรเซ็นตความแตกตางระหวางวิธี laser 
scanning และ คาที่แปลงจากสมการเสนตรง 

รุน 
ขอมูล 

BERETTA UZI JERICHO 
941 

TAURUS 

คาจาก
Laser 

scanning 

0.2 
mm 

0.296 
mm 

0.36 
mm 

0.37 
mm 

คาจาก
สมการ
เสนตรง 

0.202 
mm 

0.3 
mm 

0.362 
mm 

0.372 
mm 

% ความ
แตกตาง 

0.995 % 1.34% 0.554 % 0.539 % 

 
6. สรุป 

      งานวิจัยฉบับน้ีไดเสนอวิธีการที่ใชจําแนกรุนของปน
พรอมทั้งหารอยลึกของเข็มแทงชนวน ซ่ึงสําหรับการ
จําแนกรุนของปนไดความแมนยําที่สูงและไมจําเปนตอง
คํานึงถึงมุมในการวางปลอกกระสุน เน่ืองจากมุมไมมีผล
ตอการจําแนกรุนแตตองมีการรักษาระยะและความสวาง
ของแหลงกําเนิดแสงใหคงที่ตลอดท้ังการทดลอง โดย
วิธี การ น้ีสามารถนําไปประยุกต ใช กั บการจําแนก
คุณลักษณะที่สําคัญทางดานขนาดและรูปรางของวัตถุ
ประเภทอ่ืนๆตอไปได  
      สําหรับในดานการหาความลึกของรอยเข็มแทงชนวน
ตามวิธีการที่ไดนําเสนอไปน้ันเม่ือนํามาเทียบกับวิธีวัด
ความลึกแบบ Laser Scanning พบวามีเปอรเซ็นตความ
แตกตางระหวางสองวิธีที่นอยมาก โดยความผิดพลาดท่ี
เกิดข้ึนสวนหน่ึงมาจากการที่รอยเข็มแทงชนวนมีขนาดที่
เล็กมากๆ จึงยากแกการประมาณคา ซ่ึงวิธีที่นําเสนอน้ัน
จัดเปนวิธีการวัดแบบไมทําลายวัตถุ อีกทั้งยังสามารถ
นําไปประยุกตใชกับการหาความลึกของวัตถุประเภทอ่ืนๆ
ที่มีขนาดและรูปรางที่ใหญกวาปลอกกระสุนปน รวมถึง
สามารถนํามาประยุกตใชในพื้นผิวทุกชนิดไมเวนแมกระ

ทั้งพื้นผิวที่ มีการสะทอนและมันยังใชอุปกรณทั่วไปที่
สามารถหาซ้ือไดงาย จึงทําใหลดตนทุนในดานการผลิต
ไดมากเม่ือเทียบกับวิธีแบบ Laser Scanning ท่ีมีตนทุน
การผลิตที่สูงมาก  
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