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บทคัดยอ  

งานวิจัยฉบับน้ี มีวัตถุประสงคเพ่ือศึกษาและพัฒนาการประมวลผลภาพดิจิตอลสําหรับระบบรถฉีดพนควบคุม
ระยะไกล ในการใชงานดานการเกษตร การฉีดสารเคมีออกนอกพ้ืนท่ีเปาหมายกอใหเกิดความสิ้นเปลือง จึงนําไปสูการแก  
ปญหาดวยวิธีการประมวลผลภาพ โดยใชกลองดิจิตอลในการจับภาพเปาหมายคือแปลงเพาะปลูก เพ่ือควบคุมจังหวะการ
ฉีดสารเคมีใหตรงเปาหมายน้ันๆ ขอบเขตในการศึกษาคือใชกลอง webcam ราคาต่ําและคอมพิวเตอรสวนบุคคลสําหรับ
ตรวจจับเปาหมายโดยกําหนดพารามิเตอรท่ีเหมาะสมตอการตรวจจับพืช ในท่ีน้ีจะใชตัวอยางตนไมในการทดสอบ 
ภาพรวมของขั้นตอนการประมวลภาพ เร่ิมตนจากแปลงภาพตนแบบใหอยูในระบบสี HSV (Hue Saturation Value) 
จากน้ันแปลงภาพใหเปนไบนารีดวยการกําหนดคา Threshold สูง-ต่ํา ท่ีเหมาะสม และใชกระบวนการ Morphological 
ในการกําหนดลักษณะรูปรางของวัตถุ และสุดทายจะเปนการวิเคราะหโครงสรางของวัตถุเพ่ือระบุพิกัดตําแหนงของวัตถุท่ี
ตรวจจับไดโดยแสดงผลบนหนาจอ จากผลการศึกษาพบวาความแตกตางของรูปราง สี และขนาดของตนไม มีผลตอการ
ประมวลผลภาพ อีกตัวแปรท่ีสําคัญก็คือแสง นอกจากน้ันความผิดพลาดของกระบวนการประมวลผลภาพ อาจเกิดจาก
ขั้นตอนการแปลงภาพ ทําใหภาพไบนารีแยกออกเปนหลายสวน สงผลใหไมสามารถหาเสนคอนทัวรของวัตถุได อยางไรก็
ตามการใชตัวแปรท่ีเหมาะสม สงผลใหประสิทธิภาพของระบบมีความแมนยําในการตรวจจับตนไมมากกวา 95% 
นอกจากน้ันวิธีการดังกลาวสามารถนําไปประยุกตใชกับพืชผลอ่ืนๆ โดยการปรับเปลี่ยนพารามิเตอรใหเหมาะสมตอแปลง
เพาะปลูกน้ันได 
คําหลัก: การประมวลผลภาพ, รถฉีดพนควบคุมระยะไกล, การตรวจจับตนไม 
 
Abstract 

This research was aimed to develop a digital image processing for remote control spraying 
system used in agricultural applications. The sprayers often result in excessive chemical usage and out 
of target delivery. To overcome this, a digital image processing was implemented by using camera to 
capture crop target and determine suitable amount of chemical for such target. The scope of this 
study was set for using low cost webcam and personal computer to detect the target and determine 
appropriate parameters need for plant detection. The image processing algorithm includes changing 
the image color model to HSV (Hue Saturation Value), modify to a binary image with the proper 
threshold value, Morphological image processing in operated Erosion and Dilation to identify shape, 
and indicating position of the object on screen. After a set of experiments, the result shows variety of 
plant shape, color and size have significant on image processing which was also influenced by lighting 
and intensity. Some filter color and binary image were split into several sections. Using a proper 
control, the performance of this system was able to achieve over 95% of plant detection. In addition 
the method can be applied by modifying the parameter to fit with the crops in cultivated area. 
Keywords: Image Processing, Remote Control Sprayer, Crop Detection 
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1. บทนํา 
ในปจจุบันเทคโนโลยีมีความสําคัญตอการดํารงชีวิต 

ไมวาจะเปนดานอุตสาหกรรม ดานการสื่อสาร รวมท้ัง
ดานการเกษตรท่ีมีการนําเทคโนโลยีเขามาใชประโยชน
มากขึ้น เชน การนําเอาเคร่ืองมือหรือเคร่ืองจักรตางๆเขา
มาใชอยางแพรหลายในกระบวนการผลิต การเพาะปลูก 
รวมไปถึงกระบวนการเก็บเก่ียว ซ่ึงในอนาคตระบบ
อัตโนมัติจะเขามามีบทบาทสําคัญมาก เน่ืองจากสามารถ
ทดแทนการใชแรงงานคน ท้ังยังลดคาใชจายในสวน
ตนทุนและคาแรงลงได จึงกอใหเกิดเปาหมายเพ่ือคนควา
ตอยอดและพัฒนา “รถฉีดพนควบคุมระยะไกล” หรือ 
“Remote Control Sprayer” [1] ซ่ึงแสดงในรูปท่ี 1 ให
มีระบบการฉีดพนแบบอัตโนมัติไรคนควบคุม 

 
รูปท่ี 1 แสดงรถฉดีพนควบคุมระยะไกล 

 
ในการศึกษาและทบทวนงานวิจัยท่ีเก่ียวของในดาน

การประมวลผลภาพเพ่ือนํามาประยุกตใชในงานวิจัย
พบวา [2] ไดทําการศึกษาและพัฒนาวิธีการตรวจวัดคาสี
แผนพิมพธนบัตรดวยการประมวลผลภาพ เพ่ือลดความ
เสียหายและตนทุนในการผลิต สวนการตรวจจับวัตถุจาก
ภาพน้ัน [3] ใชระเบียบวิธี Gaussian mixture model 
ในการแยกวัตถุเคลื่อนท่ีออกจากภาพพ้ืนหลังและพัฒนา
อัลกอริทึมในการวาดขอบวัตถุ แมวัตถุจะมีการหมุนหรือ
เปลี่ยนขนาดจากระยะการมองเห็น [4] ไดศึกษาการ
ตรวจจับและแยกประเภทของวัตถุโดยใชการประมวลผล
ภาพ ซึ่งใชการแยกภาพแบบ multi-label และทําการจัด
หมวดหมูของวัตถุภายในภาพ สําหรับการประมวลผล

ภาพในดานการเกษตร [5] นําเสนอระบบการตรวจจับ
แปลงเพาะปลูกท่ีมีลักษณะเรียงชิดเปนแถวตรง ภายใต
ปจจัยแสงท่ีไมสามารถควบคุมได ซ่ึงติดตั้งกลองดิจิตอล
เพ่ือประมวลผลภาพอยูบนรถแทรกเตอร โดยภาพรวม
ของงานวิจัยท่ีเก่ียวของขางตน ไดนํามาศึกษาเพ่ือเปน
แนวทางในการพัฒนาโปรแกรมการประมวลผลภาพของ
งานวิจัยตอไป 

งานวิจัยน้ีเปนการพัฒนาโปรแกรมข้ึนมาเพ่ือใช
ประมวลผลภาพแปลงเพาะปลูกหรือตนไม เพ่ือนําไป
ควบคุมจังหวะการฉีดพน โดยใชกลองดิจิตอลในการจับ
ภาพแบบ real time สําหรับตรวจจับพ้ืนท่ีเพาะปลูกหรือ
ตนไม โปรแกรมจะแสดงผลเมื่อตรวจพบตนไมในเฟรม
ภาพ นอกน้ันยังสามารถแยกชนิดของตนไมในกรณีท่ีมีสี
แตกตางกันชัดเจนได  

วัตถุประสงคของงานวิจัย เพ่ือศึกษาและพัฒนาการ
ประมวลผลภาพดิจิตอลสําหรับระบบรถฉีดพนควบคุม
ระยะไกล ในการใชงานดานการเกษตร ซ่ึงจะสงผลตอ
ความแมนยําในการฉีดสารเคมีสําหรับพ้ืนท่ีเปาหมาย เพ่ือ
ลดการสิ้นเปลืองสารเคมีใหมากที่สุด 

 
2. ทฤษฎทีี่เกี่ยวของ 

2.1 รายละเอียดของระบบ 
ในงานวิจัย น้ีจะใชการประมวลผลภาพโดยใช

โปรแกรม ซ่ึงพัฒนาขึ้นดวยโปรแกรม Microsoft Visual 
Studio2010 ในภาษา C++ ใชงานรวมกับ Library ของ 
OpenCV โดยภาพรวมของระบบการประมวลผลภาพคือ
แปลงภาพใหอยู ในระบบสี HSV และกําหนดคา 
Threshold สูง-ต่ํา ในการแปลงภาพใหเปนภาพไบนารี 
จากน้ันนําเขาสูกระบวนการ Morpholagical เพ่ือลด
สัญญาณรบกวนภาพ สุดทายจะเปนการวิเคราะห
โครงสรางในการหาเสนขอบภาพและระบุตําแหนงของ
วัตถุ ในการประมวลผลภาพเพ่ือตรวจจับแปลงเพาะปลูก
หรือตนไม ดังรูปท่ี 2 
2.2. ระบบสี 

ในการประมวลผลภาพ จําเปนจะตองมีการเตรียม
ภาพกอนนําเขาสูการประมวลผล โดยในงานวิจัยน้ีมี
ขั้นตอนการเต รียมภาพโดยขั้ นแรกคือ เ ม่ือได รับ
ขอมูลภาพจากกลองดิจิตอลมา ตองทําการแปลงภาพจาก
ภาพตนแบบระบบสี RGB ใหอยูในระบบสี HSV ซ่ึง
ประกอบไปดวย 3 คา คือ Hue (คาของสีท่ีแตกตางกัน
ออกไปตามความถี่ของแสง เชน แดง เขียว และนํ้าเงิน
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เปนตน), Saturation (คาความเขมของเน้ือสี) และ 
Value (ความสวางของสี) ดังรูปท่ี 3  

 
รูปท่ี 2 ภาพรวมของระบบประมวลผลภาพ 

 

 
รูปท่ี 3 แสดงระบบสี HSV 

 
2.3. การแปลงภาพ 

ในสวนถัดมาคือการแปลงภาพ ใหเปนภาพไบนารี 
(Binary) เพ่ือแยกวัตถุท่ีตองการออกจากภาพพ้ืนหลัง ซ่ึง

จะไดภาพท่ีมีความเขมสีเพียงสองระดับในแตละพิกเซล
คือขาวและดํา สามารถเขียนแทนไดดวยตัวเลข 0 และ 1 
ดังน้ันวิธีน้ีจึงมีความรวดเร็ว และงายตอการประมวลผล 
โดยการแปลงภาพในขั้นตอนน้ี จะใชคาเทรสโฮลด 
(Threshold) สูง-ต่ํา จากคา HSV ท่ีเหมาะสม ในการ
แบงระดับสีของวัตถุท่ีตองการในภาพเพื่อตดัภาพพ้ืนหลัง
ออกไป ดังรูปท่ี 4 

 
รูปท่ี 4 แสดงลักษณะภาพไบนารี 

 
2.4. Morphological Image Processing 

เม่ือไดภาพไบนารีแลว อาจเกิดสัญญาณรบกวนใน
ภาพอยู จึงตองแกปญหาดงักลาวดวยวิธี Morphological 
ซ่ึงเปนกระบวนการในการลดสัญญาณรบกวนจากภาพ 
[6] ซ่ึงใชวิธีการเปลี่ยนแปลงลักษณะรูปรางหรือโครงสราง
ของภาพ มีโอเปอเรชันพ้ืนฐาน คือ Erosion และ 
Dilation โดยการสราง Template หรือ SE (Structure 
Element) เปนเมตริกขนาดเล็กและสวนใหญเปนจํานวน
คี่ (โดยท่ัวไปจะเปนขนาด 3×3) นําไปเปรียบเทียบกับ
ขอมูลภาพตั้งแตตนภาพจนถึงทายภาพ ดังรูปท่ี 5 

 
รูปท่ี 5 แสดงการเปรียบเทียบ Template กับขอมูลภาพ

ในกรณีท่ีมีคาเหมือนกันคือตรงตามเงื่อนไข 
 

Erosion (การยอภาพ) เปนลักษณะการลบจุดพิกเซล
ของขอบภาพออกไป เม่ือใช Template เปรียบเทียบกับ
ขอมูลภาพตลอดท้ังภาพ ถาขอมูลภาพมีคาเหมือนกัน 
Template จะทําการกําหนดคาขอมูลภาพในตําแหนงท่ี
ตรงกับจุดเร่ิมตน (Origin) ใหมีคาพิกเซลเทากับ 1 ดัง
แสดงในรูปท่ี 6 ตามเงื่อนไขสมการท่ี 1 

 
 

{ }ABxBA x ⊆= )(| (1) ⊖

Start 

 

 

 

 

 

 

Color Filter 

RGB → HSV 

Thresholding 

HSV min-max 
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โดยท่ี A คือ ขอมูลภาพ 
      B คือ Template หรือ Structure Element 

เรียก B วาเปน Structure Element in Erosion 
ความหมายคือ Bx เปนสับเซตของ A โดยท่ีคาของ B 
จะตองประกอบดวยทุกๆพิกเซลของ x มีพิกัดเปน (x, y) 
ซ่ึงคา Bx จะตองอยูใน A 

 
รูปท่ี 6 แสดงการ Erosion โดยใช Template 3×3 

 
Dilation (การขยายภาพ) เปนลักษณะการเพ่ิมจุด

พิกเซลของขอบภาพ โดยใช Template ไปเปรียบเทียบ
กับขอมูลภาพ ซ่ึงในขณะท่ีจุดเ ร่ิม (Origin) ของ 
Template ตรงกับตําแหนงขอมูลภาพท่ีมีคาพิกเซล
เทากับ 1 ก็จะทําการยูเนียน Template เขาไปกับ
ขอมูลภาพ ดังแสดงในรูปท่ี 7 ตามเงื่อนไขสมการท่ี 2 

 
โดยท่ี A คือ ขอมูลภาพ 
      B คือ Template หรือ Structure Element 
        ∅คือ Empty set 

เรียก B วาเปน Structure Element in Dilation 
ความหมายคือ พิกเซลของ x มีพิกัดเปน (x, y) เปนจุด 
origin โดยท่ี x เปนสมาชิกของ Bx และ A ซ่ึง A ตองไม
เปนเซตวาง 

 
รูปท่ี 7 แสดงการ Dilation โดยใช Template 3×3 

 
ในงานวิจัยน้ี ใชการ Erosion ในการลบจุดสัญญาณ

รบกวนออกไป โดยใช Template ขนาด 3×3 เพื่อนําไป
เปรียบเทียบกับขอมูลภาพ จากน้ันใชการ Dilation เพ่ือ
เพ่ิมขนาดขององคประกอบภายในภาพใหสามารถ
มองเห็นวัตถุในภาพไดชัด โดยใช Template ขนาด 9×9 
ไปเปรียบเทียบกับขอมูลภาพ เม่ือใชโอเปอเรชัน Erosion 

ตอดวย Dilation จะเรียกกระบวนการน้ีวา Opening 
โดยสามารถอธิบายดวยสมการท่ี 3 ซ่ึงจะทําใหภาพไบ
นารีมีความสมบูรณ และสามารถประมวลผลไดแมนยําขึน้ 
ดังรูปท่ี 8 

 
2.5. Structural Analysis 

สุดทายเม่ือภาพผานขั้นตอน Morphological แลว 
ก็จะนํามาประมวลผลโดยการวิเคราะหโครงสราง ซ่ึงใน
สวนน้ีเปนการประมวลผลของโปรแกรมโดยใชฟงกชัน 
Find contour ในการคํานวณหา Vector of contour 
จากพิกเซลท่ีไมใช 0 และจะไดรูปรางเสนขอบวัตถุท่ี
ตองการในภาพไบนารี จากน้ันใชฟงกชัน Moment 
Method ในการหา x, y coordinate และแสดงผล
ตําแหนงของวัตถุท่ีพบภายในภาพ โดยแสดงคา x, y อยู
ในจุดก่ึงกลางของวัตถุ ดังแสดงในรูปท่ี 9 

 
รูปท่ี 9 แสดงการใชฟงกชัน Find contour และ 

Moment Method เพ่ือหาจุด x, y ของวัตถุภายในภาพ 
 

2.6. รถฉีดพนควบคุมระยะไกล 
โครงสรางหลักของตัวรถทําดวยสแตนเลส สามารถ

ควบคุมการทํางานโดยตรงดวยไมโครคอมพิวเตอรภายใน
กลองควบคุม และควบคุมระยะไกลดวยคอมพิวเตอร
แล็ปท็อปโดยการเช่ือมตอผาน Wi-Fi ซ่ึงสามารถควบคุม
การเคล่ือนท่ีของรถและควบคุมการแกวงของหัวฉีดดวย
แขนกลไดในเวลาเดียวกัน ซ่ึงระบบจะใชปมแรงดันสูงตอ
กับถังบรรจุสารเคมีขนาด 100 ลิตร สงตอไปยังหัวฉีดพน
ท่ีอยูดานหนาของตัวรถ ดังแสดงในรูปท่ี 10 

 
รูปท่ี 10 Controller Box ของรถฉดีพนควบคุมระยะไกล 

BBABA ⊕= )(o (3) ⊖

})(|{ ∅≠∩=⊕ ABxBA x (2) 
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3. วิธีการศึกษา 
ผูวิจัยไดแบงตัวแปรท่ีสําคัญในการทดสอบโปรแกรม

ตรวจจับแปลงเพาะปลูก ซ่ึงอิงจากองคประกอบสําหรับ
การใชงานของรถฉีดพนสารเคมีควบคุมระยะไกล โดย
แบงไดตังน้ี  
3.1. แปลงเพาะปลูก – งานวิจัยน้ีไดทดสอบเบื้องตน
กรณีศึกษาตนไมในเรือนเพาะชําเพ่ือปองกันปริมาณแสงท่ี
จาเกินไป ซ่ึงจําลองพ้ืนท่ีแปลงเพาะปลูกโดยนําตนไมมา
จัดเ รียงกันเปนแนวตรง แบง เปนชนิดละ 10 ตน 
ระยะหางตนละ 1 เมตร เบ้ืองตนมีตนไมท้ังหมด 6 ชนิด 
ดังรูปท่ี 11 โดยเลือกจากลักษณะโครงสรางท่ีแตกตางกัน
ออกไปของตนไมแตละชนิด 

รูปท่ี 11 แสดงตนไมท่ีใชเปนตัวอยางในการทดสอบ 
 

ท้ังน้ีตนไมดังกลาวเปนเพียงตัวอยางท่ีนํามาใชในการ
ทดสอบการทํางานของโปรแกรม อาจไมมีความตองการ
สารเคมีในทางปฏิบัติ 
3.2. อุปกรณ – ในการประมวลผลภาพจะนํากลอง 
webcam มาติดตั้งเพ่ิมเติมท่ีรถฉีดพนควบคุมระยะไกล 
ซ่ึงตําแหนงท่ีติดตั้งจริงจะอยูบริเวณโครงดานซายของตัว
รถเหนือถังบรรจุสารเคมี สูงจากพ้ืนประมาณ 1 เมตร 
โดยใหตัวกลองทํามุมซาย 60◦ จากตัวรถ และมุมกม 45◦ 
เพ่ือความสอดคลองกับตําแหนงแขนกลควบคุมหัวฉีด 
ท้ังน้ีแขนกลควบคุมหัวฉีดสามารถหมุนได 360◦ และ
แกวงขึ้นลงไดอยางอิสระ สวนความเร็วในการเคล่ือนท่ี
ของรถฉีดพนสามารถปรับไดหลายระดับ โดยในงานวิจัยน้ี
อางอิงความเร็วเบื้องตนท่ี 0.5 m/s ดังน้ันในการทดสอบ 
กลอง webcam จะถูกติดตั้งบนรถเข็น (ตามเงื่อนไข
ขางตน) และเชื่อมตอกับคอมพิวเตอรโนตบุกผานทาง 
USB เพ่ือจําลองการเคล่ือนท่ีเสมือนติดตั้งบนรถฉีดพน
จริง โดยเวนระยะหางจากแนวตนไม 0.2 เมตร (เน่ืองจาก
เปนตนไมขนาดเล็ก) และกลองบันทึกภาพแบบ real 
time ท่ีอัตราการจับภาพ 30 เฟรมตอวินาที ดังแสดงใน
รูปท่ี 12 
3.3. การปรับคา HSV, min-max (Threshold) – ถือ
เปนตัวแปรท่ีสําคัญท่ีสุดในตรวจจับตนไม เน่ืองจากเปน
คาท่ีใชแยกเปาหมายท่ีตองการออกจากพ้ืนหลัง ในที่น้ีจะ
กําหนดคา Hmin-Hmax, Smin-Smax, Vmin-Vmax ท่ีเหมาะสม
ท่ีสุดของตนไมตัวอยางแตละชนิด โดยใชแถบ taskbar 
ในการกําหนดคาดังรูปท่ี 13 

 
รูปท่ี 13 แสดง Taskbar สําหรับปรับคา Threshold 

 

 
รูปท่ี 12 แสดงตาํแหนงของตนไม และการเคลื่อนท่ีของรถเข็น

Cart Camera (ทาํมุมซา้ย 60˚, มุมกม้ 45˚, สูงจากพื�น 1m) 

1 m 0.2 m 

(Type E)    (Type F) 

(Type C)    (Type D) 

(Type A)    (Type B) 
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ซ่ึงเทคนิคท่ีสําคัญคือปรับคาใหไดภาพไบนารีของ
ตนไมท่ีคมชัดและรวมเปนเน้ือเดียวกันใหมากท่ีสุด โดยคา 
HSV ท่ีเหมาะสมของตนไมแตละชนิด ขึ้นอยูกับลักษณะ
ของโครงสรางใบไมเชน สี รูปราง และ ขนาด เปนตน ซ่ึง
จะใชวิธีคอยๆปรับคา HSV ทีละนิด เพ่ือใหไดภาพ
เปาหมายท่ีคมชัดท่ีสดุ โดยการเร่ิมปรับทีละคาเร่ิมตนจาก 
H (Hue) ซ่ึงเปนคาเฉดสีหลักเพ่ือเจาะจงสีตนไม ท่ี
ตองการ ตอจากน้ันปรับคา S (Saturation) เพื่อเจาะจง
ความเขมของเน้ือสีตนไมท่ีพิจารณา และสุดทายปรับคา 
V (Value) ซ่ึงจะเปนคาท่ีเจาะจงความมืด, สวางของสี
ตนไม โดยจะใชคาท่ีแคบหรือกวาง ขึ้นอยูกับสีของตนไม
แตละชนิด และแสงสวางของสถานท่ีน้ัน ถามีแสงรบกวน
นอย อาจไมจําเปนตองปรับคา V(Value) 
3.4. การทดสอบและบันทึกผล – การทดลองเปนการ
ตรวจจับตนไมโดยใชคา HSV ท่ีเหมาะสมท่ีสุดสําหรับ
ตนไมแตละชนิด จากน้ันจะทดสอบการตรวจจับตนไมโดย
ใชคา HSV ท่ีเหมาะสมของตนหน่ึงเปรียบเทียบกันตน
อ่ืนๆ โดยใชกลอง web cam ติดตั้งบนรถเข็น ทํามุมซาย  

60 องศา มุมกม 45 องศา และระยะหางจากตนไมกับ
รถเข็นเทากับ 0.2 m เน่ืองจากตนไมในโรงเพาะชําท่ีใช
ทดสอบเบื้องตนมีขนาดเล็ก กรณีท่ีทดสอบกับตนไมอ่ืนๆ
ท่ีมีขนาดใหญขึ้นจึงตองปรับมุมและระยะหางจากตนไม
เ พ่ิมขึ้น ซ่ึงการทดลองมีขั้นตอนคือ เ ม่ือเ ร่ิมตนรัน
โปรแกรมสําหรับประมวลผลภาพแลว จากน้ันเข็นรถเข็น
ดวยความเร็วประมาณ 0.5 m/s ทิศทางตามรูปท่ี 12 
ท้ังหมด 5 รอบจากจุดเร่ิมตน ซ่ึงเทากับจํานวนตนไมผาน
หนากลอง 100 ตน และทําการบันทึกวีดิโอตลอดการ
ทดลอง เพ่ือนํามาพิจารณาและบันทึกผลท่ีได โดยภาพ
สถานท่ีในการทดลองแสดงในรูปท่ี 14 

 
รูปท่ี 14 แสดงการจัดวางตนไมในการทดสอบ (เรียงจาก

ซาย Type C, Type B, Type D

 
รูปท่ี 15 แสดงผลการตรวจพบตนไมในแตละเฟรมภาพ

4. ผลการศึกษา 
ในการประมวลผลภาพ เม่ือมีตนไมผานเขามาใน

เฟรมภาพ โปรแกรมจะแสดงผลการตรวจจับในทุกๆเฟรม
ภาพ โดยการแสดงผลขอความและระบุพิกัด x, y ของ
ตนไมในแตละเฟรมภาพ ดังรูปท่ี 15 และคา HSV ท่ี
เหมาะสมท่ีสุดของตนไมแตละชนิดจะแสดงในตารางท่ี 1 

ในกรณีท่ีตรวจพบตนไม โดยสวนใหญจะแสดงผล
การตรวจพบเกือบตลอดทุกเฟรมภาพท่ีมีตนไมเขามา 
ดังน้ันจึงแบงลักษณะการตรวจพบเปาหมาย เพ่ือบันทึก
ผลการทํางานของโปรแกรม โดยแบงออกเปน 3 กรณี มี
ดังน้ี 

1. กรณีตรวจพบตนไมมากกวา 50 % จากทุก
เฟรมภาพ(ถือวาตรวจพบตนไม) 

2. กรณีตรวจพบตนไมนอยกวา 50% จากทุกเฟรม
ภาพ(ถือเปน False negative) 

3. กรณีไมพบตนไมในทุกเฟรมภาพ (ถือเปน False 
Negative) 

ตารางท่ี 1 แสดงคา HSV ท่ีเหมาะสมท่ีสุดของตนไม 
             แตละชนิด 

ชนิด
ตนไม 

H (Hue) S (Saturation) V (Value) 
min max min max min max 

Type A 33 54 84 256 75 219 
Type B 30 77 60 256 35 170 
Type C 33 70 25 256 80 256 
Type D 28 77 56 256 65 189 
Type E 25 70 49 212 53 219 
Type F 33 63 93 256 70 230 
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ตารางท่ี 2 แสดงผลตรวจจับตนไมโดยใชคา HSV ท่ีเหมาะสมท่ีสุดของตนไมแตละชนิด 

ชนิดตนไม 
จํานวนตนไม
จริงๆ (ตน) 

จํานวนที่
ตรวจจับได 
>50% (ตน) 

False Negative (ตน) คาความ
เช่ือถือ
ได % 

หมายเหตุ 
< 50%* False** 

Type A 100 100 - - 99 Type B,C 
เกิดจากภาพไบ
นารีแตกออก

หลายสวนอยาง
ชัดเจน 

Type B 100 96 2 2 96 
Type C 100 97 3 - 97 
Type D 100 100 - - 99 
Type E 100 100 - - 99 
Type F 100 100 - - 99 

* กรณี ตรวจพบตนไมภายในหนาจอท่ีแสดงผล นอยกวา 50% จากเฟรมภาพท้ังหมดของตนนั้นๆ 
** กรณี ตรวจไมพบตนไมภายในหนาจอ 

จากผลการทดลองในตารางท่ี 2 จะเห็นไดวาตนไม 
Type A, D, E และ F สามารถตรวจพบไดหมด 100 ตน 
ในขณะที่ Type B, C ตรวจพบท่ี 96, 97 ตนตามลําดับ 
สาเหตุเกิดจากภาพไบนารีแตกออกเปนหลายสวนอยาง
ชัดเจน ซ่ึงมาจากขั้นตอนการแปลงภาพ ทําใหโปรแกรม
ไมสามารถหาเสน Contour ของตนไมภายในภาพท่ี
ตองการไดดังน้ันจึงระบุพิกัด x, y ของตนไมในเฟรมภาพ
ไมได สวนกรณีตรวจพบตนไมแตนอยกวา 50% จาก
เฟรมภาพทั้งหมดของตนน้ันๆ เกิดจากการเปลี่ยนมุมมอง
จากกลองขณะเคลื่อนท่ี เม่ืออยูในมุมท่ีแสงตกกระทบ
บริเวณใบไม ทําใหการมองเห็นสีใบไมของโปรแกรม
เปลี่ยนไป หรือเกิดภาพแตกออกเปนหลายสวนจาก
ขั้นตอนการแปลงภาพ ซ่ึงเปนไดท้ังสองกรณี อยางไรก็
ตามประสิทธิภาพของการประมวลผลภาพโดยรวมมีความ
แมนยํามากกวา 95% 

สวนถัดไปคือผลการตรวจจับตนไม จากการใชคา 
HSV ท่ีเหมาะสมของตนน้ันๆตามตารางท่ี 2 เปรียบเทียบ
กับตนอ่ืน โดยใชตนไม Type A, C, E, F ในการทดสอบ 
ได 4 กรณี ดังรูปท่ี 16 ผลการทดสอบแสดงในตารางท่ี 3 

 
รูปท่ี 16 แสดงกรณีเปรียบเทียบโดยใชคา HSV  

ท่ีเหมาะสมของแตละตน 

ตารางท่ี 3 ผลการตรวจจับตนไมโดยใชคา HSV ท่ี
เหมาะสมท่ีสดุ เปรียบเทียบกับตนอ่ืนๆ 

ชนิด
ตนไม 

จํานวนตนไมที่ตรวจจับได (ตน)/100 ตน 
เม่ือใชคา HSV ที่เหมาะสมของ 

Type 
A 

Type  
C 

Type 
E 

Type 
F 

Type A 100 100 100 100 
Type C 64 98 78 82 
Type E 81 87 100 89 
Type F 100 100 100 100 

 
 ท้ังน้ีผลการเปรียบเทียบกรณีใชคา HSV ท่ีเหมาะสม
ของตนน้ันๆไปใชกับตนอ่ืน พบวาตนไมบางชนิดสามารถ
ใชคา HSV รวมกันได ถาคา HSV ท่ีเหมาะสมอยูในชวง
ใกลเคียงกัน เม่ือพิจารณาถึงลักษณะโครงสรางของตนไม 
พบวาตนไมท่ีมีขนาดพุมหนาจะมีโอกาสตรวจจับไดสูงกวา
พุมบาง สวนตนไมท่ีมีลักษณะก่ิงและใบหางกัน อาจเกิด
ขอผิดพลาดในการตรวจจับเน่ืองจากวัตถุมีการแยกสวน
ออกจากกัน 
 

5. อภิปรายผลการศึกษา 
 การนําเสนอรูปภาพและตารางสามารถนําเสนอตอ
ผลการทดลองท่ีไดพบวา ปญหาของความผิดพลาดในการ
ประมวลผล เน่ืองจากขั้นตอนของการเตรียมภาพมี
ความสําคัญตอการการประมวลผลภาพเพ่ือตรวจจับ
ตนไม การกําหนดคา HSV สูง-ต่ําท่ีเหมาะสม คือ 
กําหนดใหวัตถุท่ีตองการในภาพรวมเปนภาพเดียวใหมาก
ท่ีสุด ซ่ึงสอดคลองกับงานวิจัยของ ชลธิศา เวทโอสถ[7] 

กรณีท่ี 4 

กรณีท่ี 3 

กรณีท่ี 2 

กรณีท่ี 1 
HSV Type A ใช HSV ที่เหมาะสมของแตละ

ชนิด มาเปรียบเทียบหาจํานวนที่
ตรวจจับได (จาก 100 ตน) ของ 

Type A 
Type C 
Type E 
Type F 

HSV Type C 

HSV Type E 

HSV Type F 
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เม่ือพิจารณาใชคา HSV ท่ีเหมาะสมจะสามารถทําการ
ประมวลผลไดงาย ซ่ึงการแตกของภาพไบนารียิ่งนอย 
การตรวจพบวัตถุภายในภาพจะแมนยํามากขึ้น 
 

6. สรุปผลการศึกษาและขอเสนอแนะ 
 โปรแกรมท่ีพัฒนาขึ้นสําหรับการประมวลผลภาพ
พ้ืนท่ีแปลงเพาะปลูกหรือตนไมในงานวิจัยน้ี จําเปนตอง
กําหนดคา HSV ท่ีเหมาะสมเอง เพื่อใชแยกภาพท่ี
ตองการออกจากภาพพ้ืนหลัง  ดัง น้ันในการทดสอบ
โปรแกรมจึงตองลองใชการปรับคา HSV ใหสามารถดึง
ภาพวัตถุท่ีตองการใหสมบูรณท่ีสุด ผลการทดลองท่ีได
พบวา ความผิดพลาดในการประมวลผลเกิดจากขั้นตอน
การแปลงภาพ ทําใหภาพไบนารีท่ีได แยกออกหลายสวน 
โปรแกรมจึงไมสามารถหาเสน Contour และระบุพิกัด
ของวัตถุในภาพได นอกจากน้ียังพบวาตนไมบางชนิด
สามารถใชคา HSV รวมกันได ถาคา HSV ท่ีเหมาะสมอยู
ในชวงใกลเคียงกัน เม่ือพิจารณาถึงลักษณะโครงสรางของ
ตนไม พบวาตนไมท่ีมีขนาดพุมหนาจะมีโอกาสตรวจจับได
สูงกวาพุมบาง อยางไรก็ตาม ประสิทธิภาพของโปรแกรม
ถือวาอยูในเกณฑท่ีดี ซ่ึงมีความแมนยําในการตรวจพบ
ตนไมมากกวา 95% อีกท้ังยังสามารถนําไปประยุกตใช
สําหรับตรวจจับพืชผลชนิดอ่ืนๆได โดยใชวิธีปรับเปลี่ยน
พารามิเตอรใหเหมาะสมตอแปลงเพาะปลูกเปาหมาย 

ประสิทธิภาพการประมวลผลภาพมีผลท่ีนาพึงพอใจ 
แตยังมีขอจํากัดอีกหลายประการเชน โปรแกรมอาจใช
ง านไม ได ในสภาวะแสงจ า  อาจทํางานได ไมดี ใน
สภาพแวดลอมจริงท่ีมีหญาปกคลุมในพ้ืนท่ีเพาะปลูก ซ่ึง
จําเปนตองพัฒนาตอในสวนของการแยกตนไมออกจาก
หญาท่ีปกคลุมผิวดิน อีกท้ังการพัฒนาอัลกอริทึมให
ตรวจจับเปาหมายหลายชนิดพรอมกันได  เ พ่ือให มี
ประสิทธิภาพสูงสุด 
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