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บทคัดย่อ
		  การค้นหาภาพลักษณะของใบหน้าโดยใช้เทคนิคการประมวลผลภาพเป็นขั้นตอนส�ำคัญในการออกแบบระบบ

การรู้จ�ำใบหน้า แต่การตรวจจับใบหน้ายังเกิดโจทย์ส�ำหรับงานวิจัย เนื่องจากรูปร่างและลักษณะของใบหน้าแต่ละคนนั้น

แตกต่างกัน ทั้งการแสดงอารมณ์ทางใบหน้า เชื้อชาติ สีผิว และปัจจัยอื่น ๆ รวมถึงมีวัตถุแปลกปลอมบริเวณใบหน้า เช่น 

การสวมแว่นตา หมวก ดังน้ันงานวิจัยน้ีน�ำเสนอการค้นหาพื้นที่ใบหน้าและตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาโดยใช้โมเดลสี 

YCbCr ร่วมกับ HSV ในการทดลองน�ำภาพจ�ำนวน 200 ภาพมาใช้ โดยแบ่งเป็น (1) ภาพที่พื้นหลังไม่มีลวดลาย 100 ภาพ 

และ (2) ภาพที่พื้นหลังมีลวดลาย 100 ภาพ จากนั้นเทคนิคการใช้โมเดลสี YCbCr ถูกน�ำมาใช้กับภาพทั้งหมด เพื่อจ�ำแนก

สีผิวออกจากพื้นหลัง เพราะจากการศึกษาพบว่าวิธี YCbCr ค่าข้อมูลสี Cb และ Cr มีความคล้ายคลึงกับจุดภาพของสีผิว

ทีม่กีารครอบคลมุถงึสผิีวทกุเช้ือชาตไิด้ และโมเดลส ีHSV ซ่ึงสามารถบอกความบรสิทุธิแ์ละความสว่างของสไีด้อย่างชดัเจน 

จากนั้นเทคนิควิธีการ Sobel Edge Detection ถูกน�ำมาใช้ในการตรวจจับใบหน้า ขั้นต่อมาใช้เทคนิค Image  

segmentation เพื่อน�ำมาตรวจจับพื้นที่บริเวณรอบดวงตา แล้วในขั้นตอนสุดท้ายท�ำการหาสิ่งบดบังบริเวณดวงตา จาก

ผลการทดลองพบว่าส�ำหรับภาพพื้นหลังไม่มีลวดลายหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 96% และหาวัตถุบริเวณรอบดวงตาได้ 

91% ส�ำหรบัพืน้หลงัทีม่ลีวดลายหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 86% และหาวตัถบุรเิวณรอบดวงตาได้ 82% เมือ่เปรยีบเทยีบ

กบัการตรวจจบัพืน้ทีใ่บหน้าด้วยโมเดลส ีYCbCr เพยีงอย่างเดยีว ผลการวจิยัพบว่าวธิข้ีางต้นสามารถเพิม่ความถูกต้องได้ 

7% ในการตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาของภาพที่พ้ืนหลังไม่มีลวดลาย และในกรณีภาพที่พื้นหลังมีลวดลายสามารถหา

ต�ำแหน่งของใบหน้า วิธีการข้างต้นสามารถเพิ่มความถูกต้องได้ 14% และเพิ่มความถูกต้องในการหาวัตถุบริเวณดวงตา

ได้ 44%   

ค�ำส�ำคัญ : การประมวลผลสัญญาณภาพ  แบบจ�ำลองสี  การตรวจจับใบหน้า  การตรวจจับวัตถุ  

Abstract
		  Finding facial features using image processing techniques is an important step in designing a 

facial recognition system. However, face detection still poses a challenge for research since the shape 

and appearance of each person’s face is different. There are also facial expressions, race, skin color, 

and other factors including wearing objects on the face such as wearing glasses and hats that result 

in facial differences. The present study presents face area detection and eye object detection using 

the YCbCr color model and HSV model. The experiment used 200 images, divided into (1) 100 images 

with no patterned background and (2) 100 images with patterned background. The YCbCr color  

modeling technique was applied to all images to distinguish the skin tone from the background.  

Because from previous studies, it was found that by YCbCr method, Cb and Cr color data values were 
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similar to that of skin color spots covering all ethnic colors. HSV color model, which can clearly show 

the purity and brightness of the colors. Then the Sobel Edge Detection technique was used to detect 

faces. Next, an image segmentation technique was used to detect the area around the eyes to find 

the obscuring around the eyes. The results showed that for the background without pattern, 96% of 

faces were located and 91% of objects around the eyes were found, and for the patterned background, 

face location was 86% and subjects around the eye area were 82%, compared to face area detection 

with YCbCr color model alone. The results showed that the above method can increase the accuracy 

of 7% in detecting objects in the eye area of images with the non-patterned background. In the case 

of images with the patterned background, this method of locating faces can increase accuracy by 14% 

and increase the accuracy of finding objects around the eyes by 44%. 

Keywords : image processing, color model, facial detection, object detection

1. บทน�ำ
		  กว่าหลายทศวรรษท่ีผ่านมา ระบบการค้นหาใบหน้าเพื่อติดตามบุคคลเป็นที่ยอมรับเป็นวงกว้าง และมีการน�ำ

มาประยกุต์อย่างแพร่หลาย (Fu et al., 2014) เนือ่งจากระบบมคีวามสามารถในการวเิคราะห์โครงสร้างข้อมูลของใบหน้า 

ส่งผลให้ระบบรกัษาความปลอดภยัมปีระสทิธภิาพเพิม่ขึน้ ทัง้น้ีการประยกุต์ใช้งานมคีวามหลากหลาย ทัง้การประมวลผล

แบบภาพถ่าย ข้อมูลภาพวีดีโอ (Tachaphetpiboont et al., 2006, และ Sopasoap et al., 2016) หรือการประมวล

ผลแบบเวลาจริง (Xiao et al., 2019) โดยท่ัวไปการค้นหาใบหน้าและการติดตามบุคคล เป็นการวิเคราะห์จากข้อมูล 

ของใบหน้าที่สามารถตรวจจับได้ เปรียบเทียบกับข้อมูลภาพใบหน้าที่ระบบบันทึกบนฐานข้อมูล (Raghavendra et al., 

2015) และ (Yang et al., 2014) ซึ่งจากการศึกษาการตรวจจับใบหน้ายังประสบปัญหาและข้อผิดพลาดอยู่ เนื่องจาก 

รูปร่างและลักษณะของใบหน้าแต่ละบุคคลคล้ายคลึงกัน (เชื้อชาติ สีผิว) หรือลักษณะการแสดงอารมณ์ทางใบหน้า รวม

ถึงสิ่งแปลกปลอมบนใบหน้า เช่น การสวมแว่นตา (Ali et al., 2019) ผ้าปิดปากหรือผ้าโพกศีรษะ (Bu et al., 2017, 

และ Deore et al., 2016) เป็นต้น ทัง้นีส้าเหตดุงักล่าวถงึแม้ได้รบัการศกึษาและพฒันาระบบเพือ่เพิม่ประสทิธภิาพจนถงึ

ปัจจุบันนั้น แต่ยังคงเป็นปัญหาหลักของการพัฒนาระบบตรวจจับใบหน้า

		  งานวิจัยน้ีน�ำเสนอการค้นหาใบหน้าบุคคลและวัตถุบริเวณดวงตาโดยใช้โมเดลสีร่วมกับการประมวลผลภาพ  

โดยน�ำเสนอในส่วนของวิธีด�ำเนินการทดลอง วิธีการที่ใช้ในการทดลอง ผลการทดลองและข้อสรุปพร้อมทั้งข้อเสนอแนะ 

โดยใช้อัลกอริทึมการประมวลผลภาพและโมเดลสี YCbCr ร่วมกับ HSV เพื่อแบ่งแยกวัตถุที่บดบังดวงตาเนื่องจากเทคนิค

และขั้นตอนการประมวลผลที่น�ำเสนอมีข้อดีที่สามารถประยุกต์ใช้ได้กับภาพที่มีลักษณะไม่ชัดเจน หรือภาพที่มีสัญญาณ

รบกวน เมื่อเปรียบเทียบกับเทคนิคและอัลกอริทึมอื่น ๆ และน�ำไปสู่การพัฒนาเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของระบบต่อไป

2. วิธีการทดลอง 
2.1	 การเตรียมภาพใบหน้าส�ำหรับทดลอง 
		  ลกัษณะที ่1) ภาพส ีRGB ขนาด 8 บติ ภาพใบหน้าทีแ่สดงใบหน้าชัดเจน ภาพมสีิง่บดบงัดวงตาสีด�ำ ไม่มสัีญญาณ

รบกวนพื้นหลังของภาพ ทดลองด้วยภาพใบหน้าจ�ำนวน 100 ภาพ ดังภาพที่ 1

		  ลักษณะที่ 2) ภาพสี RGB ขนาด 8 บิต ภาพใบหน้าที่แสดงใบหน้าชัดเจน ภาพมีสิ่งบดบังดวงตาสีด�ำ มีสัญญาณ

รบกวนพื้นหลังของภาพ ทดลองด้วยภาพใบหน้าจ�ำนวน 100 ภาพ ดังภาพที่ 2 
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ภาพที่ 1  ตัวอย่างภาพใบหน้าที่พื้นหลังไม่มีลวดลาย   

obscuring around the eyes. The results showed that for the background without pattern, 96% of faces were 

located and 91% of objects around the eyes were found, and for the patterned background, face location was 

86% and subjects around the eye area were 82%, compared to face area detection with YCbCr color model 

alone. The results showed that the above method can increase the accuracy of 7% in detecting objects in the 

eye area of images with the non-patterned background. In the case of images with the patterned background, 

this method of locating faces can increase accuracy by 14% and increase the accuracy of finding objects around 

the eyes by 44%. 

Keywords: image processing, color model, facial detection, object detection 
 

1. บทนำ 
 กวาหลายทศวรรษที่ผานมา ระบบการคนหาใบหนาเพื่อติดตามบคุคลเปนที่ยอมรับเปนวงกวาง และมีการนำมาประยกุต

อยางแพรหลาย (Fu, et al., 2014) เนื่องจากระบบมีความสามารถในการวิเคราะหโครงสรางขอมูลของใบหนา สงผลใหระบบ

รักษาความปลอดภัยมีประสิทธิภาพเพิ ่มขึ ้น ทั ้งนี ้การประยุกตใชงานมีความหลากหลาย ทั ้งการประมวลผลแบบภาพถาย 

ขอมูลภาพวีดีโอ (Tachaphetpiboont et al., 2006, และ Sopasoap et al., 2016) หรือการประมวลผลแบบเวลาจริง (Xiao et 

al., 2019) โดยทั่วไปการคนหาใบหนาและการติดตามบุคคล เปนการวิเคราะหจากขอมูลของใบหนาที ่สามารถตรวจจับได 

เปรียบเทียบกับขอมูลภาพใบหนาที่ระบบบันทึกบนฐานขอมูล (Raghavendra et al, 2015) และ (Yang et al., 2014) ซึ่งจาก

การศึกษาการตรวจจับใบหนายังประสบปญหาและขอผิดพลาดอยู เนื่องจากรูปรางและลักษณะของใบหนาแตละบุคคลคลายคลึง

กัน (เชื้อชาติ สีผิว) หรือลักษณะการแสดงอารมณทางใบหนา รวมถึงสิ่งแปลกปลอมบนใบหนา เชน การสวมแวนตา (Ali et al., 

2019) ผาปดปากหรือผาโพกศีรษะ (Bu et al., 2017, และ Deore et al., 2016) เปนตน ทั ้งนี ้สาเหตุดังกลาวถึงแมไดรับ

การศึกษาและพัฒนาระบบเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพจนถึงปจจุบันนั้น แตยังคงเปนปญหาหลักของการพัฒนาระบบตรวจจับใบหนา 

 งานวิจัยนี้นำเสนอการคนหาใบหนาบุคคลและวัตถุบริเวณดวงตาโดยใชโมเดลสีรวมกับการประมวลผลภาพ โดยนำเสนอ

ในสวนของวิธีดำเนินการทดลอง วิธีการที่ใชในการทดลอง ผลการทดลองและขอสรุปพรอมทั้งขอเสนอแนะ โดยใชอัลกอริทึมการ

ประมวลผลภาพและโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV เพื่อแบงแยกวัตถุที่บดบังดวงตาเนื่องจากเทคนิคและขั้นตอนการประมวลผลท่ี

นำเสนอมีขอดีที่สามารถประยุกตใชไดกับภาพที่มีลักษณะไมชัดเจน หรือภาพที่มีสัญญาณรบกวน เมื่อเปรียบเทียบกับเทคนิคและ

อัลกอริทึมอ่ืนๆ และนำไปสูการพัฒนาเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบตอไป 
 

2. วิธีการทดลอง 

2.1 การเตรยีมภาพใบหนาสำหรับทดลอง 

 ลักษณะท่ี 1) ภาพสี RGB ขนาด 8 บิต ภาพใบหนาท่ีแสดงใบหนาชัดเจน ภาพมีสิ่งบดบังดวงตาสีดำ ไมมีสัญญาณรบกวน

พ้ืนหลังของภาพ ทดลองดวยภาพใบหนาจำนวน 100 ภาพ ดังภาพท่ี 1 

 ลักษณะที่ 2) ภาพสี RGB ขนาด 8 บิต ภาพใบหนาที่แสดงใบหนาชัดเจน ภาพมีสิ่งบดบังดวงตาสีดำ มีสัญญาณรบกวน

พ้ืนหลังของภาพ ทดลองดวยภาพใบหนาจำนวน 100 ภาพ ดังภาพท่ี 2  
 

 

 

 

 

ภาพที่ 1  ตัวอยางภาพใบหนาทีพ่ื้นหลังไมมีลวดลาย  ภาพที่ 2  ตัวอยางภาพใบหนาทีพ่ื้นหลังมีลวดลาย 

obscuring around the eyes. The results showed that for the background without pattern, 96% of faces were 

located and 91% of objects around the eyes were found, and for the patterned background, face location was 

86% and subjects around the eye area were 82%, compared to face area detection with YCbCr color model 

alone. The results showed that the above method can increase the accuracy of 7% in detecting objects in the 

eye area of images with the non-patterned background. In the case of images with the patterned background, 

this method of locating faces can increase accuracy by 14% and increase the accuracy of finding objects around 

the eyes by 44%. 
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al., 2019) โดยทั่วไปการคนหาใบหนาและการติดตามบุคคล เปนการวิเคราะหจากขอมูลของใบหนาที ่สามารถตรวจจับได 

เปรียบเทียบกับขอมูลภาพใบหนาที่ระบบบันทึกบนฐานขอมูล (Raghavendra et al, 2015) และ (Yang et al., 2014) ซึ่งจาก

การศึกษาการตรวจจับใบหนายังประสบปญหาและขอผิดพลาดอยู เนื่องจากรูปรางและลักษณะของใบหนาแตละบุคคลคลายคลึง

กัน (เชื้อชาติ สีผิว) หรือลักษณะการแสดงอารมณทางใบหนา รวมถึงสิ่งแปลกปลอมบนใบหนา เชน การสวมแวนตา (Ali et al., 

2019) ผาปดปากหรือผาโพกศีรษะ (Bu et al., 2017, และ Deore et al., 2016) เปนตน ทั ้งนี ้สาเหตุดังกลาวถึงแมไดรับ

การศึกษาและพัฒนาระบบเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพจนถึงปจจุบันนั้น แตยังคงเปนปญหาหลักของการพัฒนาระบบตรวจจับใบหนา 

 งานวิจัยนี้นำเสนอการคนหาใบหนาบุคคลและวัตถุบริเวณดวงตาโดยใชโมเดลสีรวมกับการประมวลผลภาพ โดยนำเสนอ

ในสวนของวิธีดำเนินการทดลอง วิธีการที่ใชในการทดลอง ผลการทดลองและขอสรุปพรอมทั้งขอเสนอแนะ โดยใชอัลกอริทึมการ

ประมวลผลภาพและโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV เพื่อแบงแยกวัตถุที่บดบังดวงตาเนื่องจากเทคนิคและขั้นตอนการประมวลผลท่ี

นำเสนอมีขอดีที่สามารถประยุกตใชไดกับภาพที่มีลักษณะไมชัดเจน หรือภาพที่มีสัญญาณรบกวน เมื่อเปรียบเทียบกับเทคนิคและ

อัลกอริทึมอ่ืนๆ และนำไปสูการพัฒนาเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบตอไป 
 

2. วิธีการทดลอง 

2.1 การเตรยีมภาพใบหนาสำหรับทดลอง 

 ลักษณะท่ี 1) ภาพสี RGB ขนาด 8 บิต ภาพใบหนาท่ีแสดงใบหนาชัดเจน ภาพมีสิ่งบดบังดวงตาสีดำ ไมมีสัญญาณรบกวน

พ้ืนหลังของภาพ ทดลองดวยภาพใบหนาจำนวน 100 ภาพ ดังภาพท่ี 1 

 ลักษณะที่ 2) ภาพสี RGB ขนาด 8 บิต ภาพใบหนาที่แสดงใบหนาชัดเจน ภาพมีสิ่งบดบังดวงตาสีดำ มีสัญญาณรบกวน

พ้ืนหลังของภาพ ทดลองดวยภาพใบหนาจำนวน 100 ภาพ ดังภาพท่ี 2  
 

 

 

 

 

ภาพที่ 1  ตัวอยางภาพใบหนาทีพ่ื้นหลังไมมีลวดลาย  ภาพที่ 2  ตัวอยางภาพใบหนาทีพ่ื้นหลังมีลวดลาย ภาพที่ 2  ตัวอย่างภาพใบหน้าที่พื้นหลังมีลวดลาย

2.2	 วิธีการวิจัย
		  วิธีการประมวลผลภาพเพื่อค้นหาใบหน้าบุคคลและค้นหาสิ่งบดบังบริเวณดวงตา ในงานวิจัยนี้ได้ใช้ภาพใบหน้า

ที่พื้นหลังมีลวดลวดและพื้นหลังไม่มีลวดลาย จ�ำนวน 200 ภาพ มีกระบวนการวิเคราะห์ตามบล็อกไดอะแกรม ดังภาพ 

ที่ 3  

ภาพที่ 3  ขั้นตอนการประมวลผลและการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมบนใบหน้า

2.3	 การแปลงค่าสีจาก RGB เป็น YCbCr ร่วมกับ HSV
		  ในงานวิจัยนี้รับเข้ามาเป็นภาพ RGB ซึ่งโมเดลสี RGB เป็นโมเดลสีจะเกิดจากการผสมกันระหว่างแสงสีแดง (R) 

แสงสีเขียว (G) และแสงสีน�้ำเงิน (B) แต่โมเดลสี RGB เป็นโมเดลของแสงสี (Sopasoap et al., 2016) ค่าทั้ง 3 สีจะ

เปลี่ยนแปลงตามปริมาณของแสงจึงท�ำให้เกิดความผิดพลาดขึ้น ดังนั้นจึงต้องมีการแปลงโมเดลสี RGB เป็น YCbCr เพื่อ

น�ำมาใช้ในการแบ่งแยกสีของพื้นที่ใบหน้าออกจากพื้นหลัง เพราะจากการศึกษาพบว่าวิธี YCbCr ค่าข้อมูลสี Cb และ Cr 

ในโมเดลสี YCbCr จะมีความคล้ายคลึงกับจุดภาพของสีผิว ซึ่งค่าข้อมูลสี Cb และ Cr แสดงให้เห็นการกระจายค่าข้อมูล

สีผิว ที่มีการครอบคลุมถึงสีผิวทุกเชื้อชาติได้อย่างชัดเจน ซึ่งการแปลงรูปแบบสีจาก RGB เป็น YCbCr มี ดังนี้

2.2 วิธีการวิจัย 

 วิธีการประมวลผลภาพเพ่ือคนหาใบหนาบุคคลและคนหาสิง่บดบังบริเวณดวงตา ในงานวิจัยนี้ไดใชภาพใบหนาท่ีพ้ืนหลังมี

ลวดลวดและพ้ืนหลังไมมีลวดลาย จำนวน 200 ภาพ มีกระบวนการวิเคราะหตามบล็อกไดอะแกรม ดังภาพท่ี 3   

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3  ขั้นตอนการประมวลผลและการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมบนใบหนา 
 

2.3 การแปลงคาสีจาก RGB เปน YCbCr รวมกับ HSV 

 ในงานวิจัยนี้รับเขามาเปนภาพ RGB ซึ่งโมเดลสี RGB เปนโมเดลสีจะเกิดจากการผสมกันระหวางแสงสีแดง (R) แสงสี

เขียว (G) และแสงสีน้ำเงิน (B) แตโมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี (Sopasoap et al., 2016) คาทั้ง 3 สีจะเปลี่ยนแปลงตาม

ปริมาณของแสงจึงทำใหเกิดความผิดพลาดขึ้น ดังนั้นจึงตองมีการแปลงโมเดลสี RGB เปน YCbCr เพื่อนำมาใชในการแบงแยกสี

ของพื้นที่ใบหนาออกจากพื้นหลัง เพราะจากการศึกษาพบวาวิธี YCbCr คาขอมูลสี Cb และ Cr ในโมเดลสี YCbCr จะมีความ

คลายคลึงกับจุดภาพของสีผิว ซึ่งคาขอมูลสี Cb และ Cr แสดงใหเห็นการกระจายคาขอมูลสีผิว ที่มีการครอบคลุมถึงสีผิวทุกเชื้อ

ชาติไดอยางชัดเจน ซ่ึงการแปลงรูปแบบสีจาก RGB เปน YCbCr มี ดังนี้ 

 

Y   = (0.299 × R) + (0.587 × G) + (0.114 × B)            ………….. (1) 

Cb = (0.168736 × R) + (0.331264 × G) + (0.5 × B)     ……………. (2) 

Cr = (0.5 × R) +(0.418688 × G) + (0.081312 × B)       ……………. (3) 

  

โดยกําหนดใหคาของ R, G และ B เปนคาของ สีแดง สีเขียวและ สีน้ำเงินตามลําดับ ซ่ึงมีคาตั้งแต 0 ถึง 255 แลวคาของ Y จะมีคา

ในชวงตั้งแต 0 ถึง 255 และคา Cb ,Cr อยูในชวงต้ังแต -128 ถึง 128 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4 ตัวอยางขัน้ตอนการแปลงภาพสี RGB เปน YCbCr 
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				    Y   = (0.299 × R) + (0.587 × G) + (0.114 × B)            	 ………..…..(1)

				    Cb = (0.168736 × R) + (0.331264 × G) + (0.5 × B)    	 …………….	(2)

				    Cr = (0.5 × R) +(0.418688 × G) + (0.081312 × B)      	 …………….	(3)

โดยกําหนดให้ค่าของ R, G และ B เป็นค่าของ สีแดง สีเขียวและ สีน�้ำเงินตามลําดับ ซึ่งมีค่าตั้งแต่ 0 ถึง 255 แล้วค่าของ 

Y จะมีค่าในช่วงตั้งแต่ 0 ถึง 255 และค่า Cb, Cr อยู่ในช่วงตั้งแต่ -128 ถึง 128

2.2 วิธีการวิจัย 

 วิธีการประมวลผลภาพเพ่ือคนหาใบหนาบุคคลและคนหาสิง่บดบังบริเวณดวงตา ในงานวิจัยนี้ไดใชภาพใบหนาท่ีพ้ืนหลังมี

ลวดลวดและพ้ืนหลังไมมีลวดลาย จำนวน 200 ภาพ มีกระบวนการวิเคราะหตามบล็อกไดอะแกรม ดังภาพท่ี 3   

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3  ขั้นตอนการประมวลผลและการตรวจจับสิ่งแปลกปลอมบนใบหนา 
 

2.3 การแปลงคาสีจาก RGB เปน YCbCr รวมกับ HSV 

 ในงานวิจัยนี้รับเขามาเปนภาพ RGB ซึ่งโมเดลสี RGB เปนโมเดลสีจะเกิดจากการผสมกันระหวางแสงสีแดง (R) แสงสี

เขียว (G) และแสงสีน้ำเงิน (B) แตโมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี (Sopasoap et al., 2016) คาทั้ง 3 สีจะเปลี่ยนแปลงตาม

ปริมาณของแสงจึงทำใหเกิดความผิดพลาดขึ้น ดังนั้นจึงตองมีการแปลงโมเดลสี RGB เปน YCbCr เพื่อนำมาใชในการแบงแยกสี

ของพื้นที่ใบหนาออกจากพื้นหลัง เพราะจากการศึกษาพบวาวิธี YCbCr คาขอมูลสี Cb และ Cr ในโมเดลสี YCbCr จะมีความ

คลายคลึงกับจุดภาพของสีผิว ซึ่งคาขอมูลสี Cb และ Cr แสดงใหเห็นการกระจายคาขอมูลสีผิว ที่มีการครอบคลุมถึงสีผิวทุกเชื้อ

ชาติไดอยางชัดเจน ซ่ึงการแปลงรูปแบบสีจาก RGB เปน YCbCr มี ดังนี้ 

 

Y   = (0.299 × R) + (0.587 × G) + (0.114 × B)            ………….. (1) 

Cb = (0.168736 × R) + (0.331264 × G) + (0.5 × B)     ……………. (2) 

Cr = (0.5 × R) +(0.418688 × G) + (0.081312 × B)       ……………. (3) 

  

โดยกําหนดใหคาของ R, G และ B เปนคาของ สีแดง สีเขียวและ สีน้ำเงินตามลําดับ ซ่ึงมีคาตั้งแต 0 ถึง 255 แลวคาของ Y จะมีคา

ในชวงตั้งแต 0 ถึง 255 และคา Cb ,Cr อยูในชวงต้ังแต -128 ถึง 128 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4 ตัวอยางขัน้ตอนการแปลงภาพสี RGB เปน YCbCr ภาพที่ 4  ตัวอย่างขั้นตอนการแปลงภาพสี RGB เป็น YCbCr
	 โมเดลสี RGB เป็นโมเดลของแสงสี ค่าทั้งสามสีจะเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสงจึงท�ำให้เกิดความผิดพลาดขึ้น ดัง

นั้นจึงต้องมีการแปลงโมเดลสี RGB เป็น HSV เพื่อน�ำมาใช้ในการแบ่งแยกสี โดยแปลงโมเดลสี RGB เป็น HSV โดยการ

ค�ำนวณได้จากสมการที่ 1, 2 และ 3 ซึ่งผลหลังจากการแปลงมีลักษณะดังภาพที่ 5

											           ………..…..(4)

 											           ………..…..(5)

											           ………..…..(6)	

		  โมเดลสี RGB เป็นโมเดลของแสงสี ค่าทั้งสามสีมีการเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง แต่โมเดลสี HSV ค่า H และ 

S จะไม่เปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง ท�ำให้มีความคงทนต่อแสงมากกว่า

 โมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี คาทั้งสามสีจะเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสงจึงทำใหเกิดความผิดพลาดขึ้น ดังนั้นจึง

ตองมีการแปลงโมเดลสี RGB เปน HSV เพื่อนำมาใชในการแบงแยกสี โดยแปลงโมเดลสี RGB เปน HSV โดยการคำนวณไดจาก

สมการท่ี 1, 2 และ 3 ซ่ึงผลหลังจากการแปลงมีลักษณะดังภาพท่ี 5 
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 โมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี คาทั้งสามสีมีการเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง แตโมเดลสี HSV คา H และ S จะไม

เปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง ทำใหมีความคงทนตอแสงมากกวา 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 5 ตัวอยางขัน้ตอนการแปลงภาพสี RGB เปน HSV 
 

2.4 การแบงแยกภาพโดยใชส ี

 การแบงแยกภาพโดยใชโมเดลสี เปนกรณีที่เราตองการจำกัดสิ่งที่ไมตองการออกไปจากภาพโดยการกำหนดคาขอบเขตสี

ที่เราตองการไวโดยใหมีคาเทากับ 1 สวนสีที่เราไมตองการกำหนดคาใหเทากับ 0 ในการตรวจหาตำแหนงของปายจำกัดความเร็ว

อาศัยการตรวจสอบสีแดงของขอบปายเพ่ือทำการหาขอบเขตหรือตำแหนงของปาย โดยใชการแบงแยกสีของขอบปายซ่ึงเปนสีแดง 

โดยกำหนดคาเทรชโฮลของสีแดงเพ่ือใชในการแบงแยกสี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 6  ขั้นตอนการแบงแยกสีของใบหนาโดยใชโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV 

 โมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี คาทั้งสามสีจะเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสงจึงทำใหเกิดความผิดพลาดขึ้น ดังนั้นจึง

ตองมีการแปลงโมเดลสี RGB เปน HSV เพื่อนำมาใชในการแบงแยกสี โดยแปลงโมเดลสี RGB เปน HSV โดยการคำนวณไดจาก

สมการท่ี 1, 2 และ 3 ซ่ึงผลหลังจากการแปลงมีลักษณะดังภาพท่ี 5 
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 โมเดลสี RGB เปนโมเดลของแสงสี คาทั้งสามสีมีการเปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง แตโมเดลสี HSV คา H และ S จะไม

เปลี่ยนแปลงตามปริมาณแสง ทำใหมีความคงทนตอแสงมากกวา 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 5 ตัวอยางขัน้ตอนการแปลงภาพสี RGB เปน HSV 
 

2.4 การแบงแยกภาพโดยใชส ี

 การแบงแยกภาพโดยใชโมเดลสี เปนกรณีที่เราตองการจำกัดสิ่งที่ไมตองการออกไปจากภาพโดยการกำหนดคาขอบเขตสี

ที่เราตองการไวโดยใหมีคาเทากับ 1 สวนสีที่เราไมตองการกำหนดคาใหเทากับ 0 ในการตรวจหาตำแหนงของปายจำกัดความเร็ว

อาศัยการตรวจสอบสีแดงของขอบปายเพ่ือทำการหาขอบเขตหรือตำแหนงของปาย โดยใชการแบงแยกสีของขอบปายซ่ึงเปนสีแดง 

โดยกำหนดคาเทรชโฮลของสีแดงเพ่ือใชในการแบงแยกสี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 6  ขั้นตอนการแบงแยกสีของใบหนาโดยใชโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV 

ภาพที่ 5  ตัวอย่างขั้นตอนการแปลงภาพสี RGB เป็น HSV

2.4	 การแบ่งแยกภาพโดยใช้สี
		  การแบ่งแยกภาพโดยใช้โมเดลสี เป็นกรณีที่เราต้องการจ�ำกัดสิ่งที่ไม่ต้องการออกไปจากภาพโดยการก�ำหนดค่า

ขอบเขตสีที่เราต้องการไว้โดยให้มีค่าเท่ากับ 1 ส่วนสีที่เราไม่ต้องการก�ำหนดค่าให้เท่ากับ 0 ในการตรวจหาต�ำแหน่งของ

ป้ายจ�ำกัดความเร็วอาศัยการตรวจสอบสีแดงของขอบป้ายเพื่อท�ำการหาขอบเขตหรือต�ำแหน่งของป้าย โดยใช้การแบ่ง

แยกสีของขอบป้ายซึ่งเป็นสีแดง โดยก�ำหนดค่าเทรชโฮลของสีแดงเพื่อใช้ในการแบ่งแยกสี
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ภาพที่ 5 ตัวอยางขัน้ตอนการแปลงภาพสี RGB เปน HSV 
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ภาพที่ 6  ขั้นตอนการแบงแยกสีของใบหนาโดยใชโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV 
ภาพที่ 6  ขั้นตอนการแบ่งแยกสีของใบหน้าโดยใช้โมเดลสี YCbCr ร่วมกับ HSV

		  ตวัอย่างการน�ำภาพระดับสที�ำการแปลงเป็นภาพระดับไบนารซ่ึีงเป็นภาพทีป่ระกอบด้วยสีขาวและสีด�ำเป็นหลัก 

ถ้าพิกเซลใดมีค่าเป็น 0 หมายความว่าพิกเซลนั้นมีสีด�ำ พิกเซลใดมีค่าเป็น 1 หมายความว่าพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลที่ได้จาก

การแปลงเป็นภาพไบนารี ดังภาพที่ 7

ภาพที่ 7  ตัวอย่างการแบ่งภาพโดยใช้โมเดลสี

2.5	 การปรับขนาดรูปภาพ (Resize Image) 
		  การปรับขนาดรูปภาพ เป็นการเลือกเฉพาะส่วนที่เป็นใบหน้าและปรับขนาดของภาพให้มีขนาด 100x100 เพื่อ

ที่จะท�ำการหาเส้นขอบของรูปภาพในส่วนต่อไป โดยการปรับขนาด ดังภาพที่ 8 หลังจากที่ปรับขนาดรูปภาพแล้ว  

ท�ำการตรวจจับพื้นที่บนใบหน้า ด้วยวิธีการใช้สีของพิกเซลจากภาพที่ถูกปรับขนาดมาแล้ว โดยตั้งค่าสีขึ้นมาค่าหนึ่งเพื่อ

ใช้ในการตรวจจับว่าสามารถหาพื้นที่ใบหน้าได้หรือไม่ ดังภาพที่ 9

 ตัวอยางการนำภาพระดับสีทำการแปลงเปนภาพระดับไบนารีซึ่งเปนภาพที่ประกอบดวยสีขาวและสีดำเปนหลัก ถา

พิกเซลใดมีคาเปน 0 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีดำ พิกเซลใดมีคาเปน 1 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลที่ไดจากการแปลง

เปนภาพไบนารี ดังภาพท่ี 7 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 7 ตัวอยางการแบงภาพโดยใชโมเดลส ี
 

2.5 การปรับขนาดรูปภาพ (Resize Image)  

 การปรับขนาดรูปภาพ เปนการเลือกเฉพาะสวนที่เปนใบหนาและปรับขนาดของภาพใหมีขนาด 100x100 เพื่อที่จะทำ

การหาเสนขอบของรูปภาพในสวนตอไป โดยการปรับขนาด ดังภาพท่ี 8 หลังจากที่ปรับขนาดรูปภาพแลว ทำการตรวจจับพื้นที่บน

ใบหนา ดวยวิธีการใชสีของพิกเซลจากภาพท่ีถูกปรับขนาดมาแลว โดยตั้งคาสีขึ้นมาคาหนึ่งเพ่ือใชในการตรวจจับวาสามารถหาพ้ืนท่ี

ใบหนาไดหรือไม ดังภาพท่ี 9 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 8 ตัวอยางการปรบัขนาดรปูภาพ               ภาพที่ 9 คาสีของพิกเซลในการตรวจจับใบหนา 
 

2.6 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสนรอบวัตถุเราจะสามารถคํานวณหาพื้นท่ี 

(ขนาด) หรือ รูจําชนิดของวัตถุนั้นได วิธีการคือใชเทมเพลตขนาด 3x3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใชหาคาความแตกตางใน

แนวนอน (Xdiff) และคาความแตกตางในแนวต้ัง (Ydiff) ดังภาพท่ี 10 

 

 

 
 

ภาพที่ 10 การหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3x3 
 

 เหตุท่ีเลือกใชวิธีโซเบลเนื่องจากวิธีการนี้จะเหมาะสมสำหรับการหาขอบของภาพท่ีเปนกลุมของสีท่ีตัดกันชัดเจน จะไม

แสดงขอบท่ีเปนกลุมสีเล็กๆ ดังภาพท่ี 11 

 

 

 

 

ภาพที่ 11 ตัวอยางการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล 
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ภาพที่ 7 ตัวอยางการแบงภาพโดยใชโมเดลส ี
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ภาพที่ 10 การหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3x3 
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ภาพที่ 11 ตัวอยางการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล 

ภาพที่ 8  ตัวอย่างการปรับขนาดรูปภาพ         ภาพที่ 9  ค่าสีของพิกเซลในการตรวจจับใบหน้า

2.6	 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection)
		  การหาขอบภาพโดยวธิโีซเบล เป็นการหาเส้นรอบวตัถทุีอ่ยูใ่นภาพ เมือ่ทราบเส้นรอบวตัถเุราจะสามารถคํานวณ

หาพื้นที่ (ขนาด) หรือ รู้จําชนิดของวัตถุนั้นได้ วิธีการคือใช้เทมเพลตขนาด 3x3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใช้หา

ค่าความแตกต่างในแนวนอน (X
diff

) และค่าความแตกต่างในแนวตั้ง (Y
diff

) ดังภาพที่ 10

 ตัวอยางการนำภาพระดับสีทำการแปลงเปนภาพระดับไบนารีซึ่งเปนภาพที่ประกอบดวยสีขาวและสีดำเปนหลัก ถา

พิกเซลใดมีคาเปน 0 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีดำ พิกเซลใดมีคาเปน 1 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลที่ไดจากการแปลง

เปนภาพไบนารี ดังภาพท่ี 7 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 7 ตัวอยางการแบงภาพโดยใชโมเดลส ี
 

2.5 การปรับขนาดรูปภาพ (Resize Image)  

 การปรับขนาดรูปภาพ เปนการเลือกเฉพาะสวนที่เปนใบหนาและปรับขนาดของภาพใหมีขนาด 100x100 เพื่อที่จะทำ

การหาเสนขอบของรูปภาพในสวนตอไป โดยการปรับขนาด ดังภาพท่ี 8 หลังจากที่ปรับขนาดรูปภาพแลว ทำการตรวจจับพื้นที่บน

ใบหนา ดวยวิธีการใชสีของพิกเซลจากภาพท่ีถูกปรับขนาดมาแลว โดยตั้งคาสีขึ้นมาคาหนึ่งเพ่ือใชในการตรวจจับวาสามารถหาพ้ืนท่ี

ใบหนาไดหรือไม ดังภาพท่ี 9 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 8 ตัวอยางการปรบัขนาดรปูภาพ               ภาพที่ 9 คาสีของพิกเซลในการตรวจจับใบหนา 
 

2.6 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสนรอบวัตถุเราจะสามารถคํานวณหาพื้นท่ี 

(ขนาด) หรือ รูจําชนิดของวัตถุนั้นได วิธีการคือใชเทมเพลตขนาด 3x3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใชหาคาความแตกตางใน

แนวนอน (Xdiff) และคาความแตกตางในแนวต้ัง (Ydiff) ดังภาพท่ี 10 

 

 

 
 

ภาพที่ 10 การหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3x3 
 

 เหตุท่ีเลือกใชวิธีโซเบลเนื่องจากวิธีการนี้จะเหมาะสมสำหรับการหาขอบของภาพท่ีเปนกลุมของสีท่ีตัดกันชัดเจน จะไม

แสดงขอบท่ีเปนกลุมสีเล็กๆ ดังภาพท่ี 11 

 

 

 

 

ภาพที่ 11 ตัวอยางการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล 
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ภาพที่ 10  การหาขอบภาพโดยใช้เทมเพลตขนาด 3x3

		  เหตทุีเ่ลอืกใช้วธิโีซเบลเนือ่งจากวธิกีารนีจ้ะเหมาะสมส�ำหรบัการหาขอบของภาพทีเ่ป็นกลุ่มของสทีีต่ดักันชดัเจน 

จะไม่แสดงขอบที่เป็นกลุ่มสีเล็ก ๆ ดังภาพที่ 11

 ตัวอยางการนำภาพระดับสีทำการแปลงเปนภาพระดับไบนารีซึ่งเปนภาพที่ประกอบดวยสีขาวและสีดำเปนหลัก ถา

พิกเซลใดมีคาเปน 0 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีดำ พิกเซลใดมีคาเปน 1 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลที่ไดจากการแปลง

เปนภาพไบนารี ดังภาพท่ี 7 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 7 ตัวอยางการแบงภาพโดยใชโมเดลส ี
 

2.5 การปรับขนาดรูปภาพ (Resize Image)  

 การปรับขนาดรูปภาพ เปนการเลือกเฉพาะสวนที่เปนใบหนาและปรับขนาดของภาพใหมีขนาด 100x100 เพื่อที่จะทำ

การหาเสนขอบของรูปภาพในสวนตอไป โดยการปรับขนาด ดังภาพท่ี 8 หลังจากที่ปรับขนาดรูปภาพแลว ทำการตรวจจับพื้นที่บน

ใบหนา ดวยวิธีการใชสีของพิกเซลจากภาพท่ีถูกปรับขนาดมาแลว โดยตั้งคาสีขึ้นมาคาหนึ่งเพ่ือใชในการตรวจจับวาสามารถหาพ้ืนท่ี

ใบหนาไดหรือไม ดังภาพท่ี 9 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 8 ตัวอยางการปรบัขนาดรปูภาพ               ภาพที่ 9 คาสีของพิกเซลในการตรวจจับใบหนา 
 

2.6 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสนรอบวัตถุเราจะสามารถคํานวณหาพื้นท่ี 

(ขนาด) หรือ รูจําชนิดของวัตถุนั้นได วิธีการคือใชเทมเพลตขนาด 3x3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใชหาคาความแตกตางใน

แนวนอน (Xdiff) และคาความแตกตางในแนวต้ัง (Ydiff) ดังภาพท่ี 10 

 

 

 
 

ภาพที่ 10 การหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3x3 
 

 เหตุท่ีเลือกใชวิธีโซเบลเนื่องจากวิธีการนี้จะเหมาะสมสำหรับการหาขอบของภาพท่ีเปนกลุมของสีท่ีตัดกันชัดเจน จะไม

แสดงขอบท่ีเปนกลุมสีเล็กๆ ดังภาพท่ี 11 

 

 

 

 

ภาพที่ 11 ตัวอยางการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล 

 ตัวอยางการนำภาพระดับสีทำการแปลงเปนภาพระดับไบนารีซึ่งเปนภาพที่ประกอบดวยสีขาวและสีดำเปนหลัก ถา

พิกเซลใดมีคาเปน 0 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีดำ พิกเซลใดมีคาเปน 1 หมายความวาพิกเซลนั้นมีสีขาว ผลที่ไดจากการแปลง

เปนภาพไบนารี ดังภาพท่ี 7 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 7 ตัวอยางการแบงภาพโดยใชโมเดลส ี
 

2.5 การปรับขนาดรูปภาพ (Resize Image)  

 การปรับขนาดรูปภาพ เปนการเลือกเฉพาะสวนที่เปนใบหนาและปรับขนาดของภาพใหมีขนาด 100x100 เพื่อที่จะทำ

การหาเสนขอบของรูปภาพในสวนตอไป โดยการปรับขนาด ดังภาพท่ี 8 หลังจากที่ปรับขนาดรูปภาพแลว ทำการตรวจจับพื้นที่บน

ใบหนา ดวยวิธีการใชสีของพิกเซลจากภาพท่ีถูกปรับขนาดมาแลว โดยตั้งคาสีขึ้นมาคาหนึ่งเพ่ือใชในการตรวจจับวาสามารถหาพ้ืนท่ี

ใบหนาไดหรือไม ดังภาพท่ี 9 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 8 ตัวอยางการปรบัขนาดรปูภาพ               ภาพที่ 9 คาสีของพิกเซลในการตรวจจับใบหนา 
 

2.6 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสนรอบวัตถุเราจะสามารถคํานวณหาพื้นท่ี 

(ขนาด) หรือ รูจําชนิดของวัตถุนั้นได วิธีการคือใชเทมเพลตขนาด 3x3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใชหาคาความแตกตางใน

แนวนอน (Xdiff) และคาความแตกตางในแนวต้ัง (Ydiff) ดังภาพท่ี 10 

 

 

 
 

ภาพที่ 10 การหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3x3 
 

 เหตุท่ีเลือกใชวิธีโซเบลเนื่องจากวิธีการนี้จะเหมาะสมสำหรับการหาขอบของภาพท่ีเปนกลุมของสีท่ีตัดกันชัดเจน จะไม

แสดงขอบท่ีเปนกลุมสีเล็กๆ ดังภาพท่ี 11 

 

 

 

 

ภาพที่ 11 ตัวอยางการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล ภาพที่ 11  ตัวอย่างการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล

2.7	 ค้นหาพื้นที่ใบหน้า (Facial Space Detection)
		  จากการศึกษาพบว่าจ�ำนวนค่าเทรสโฮลที่มีค่าเป็น 1 (สีขาว) ของพิกเซลแถวที่ 1กับ 100 และคอลัมน์ที่ 1 กับ 

100 ภาพที่สามารถค้นหาพื้นที่ใบหน้าได้ มีจ�ำนวนค่าเทรสโฮลที่มีค่าเป็น 1 (สีขาว) จ�ำนวน 2 พิกเซลเท่ากันทั้ง 4 ด้าน 

แตกต่างจากภาพทีไ่ม่สามารถค้นหาพืน้ทีใ่บหน้าได้ ซึง่มจี�ำนวนพกิเซลทีไ่ม่เท่ากนั โดยมแีผนภาพแสดงขัน้ตอนการค้นหา

พื้นที่ใบหน้า ดังภาพที่ 12

2.7 คนหาพื้นที่ใบหนา (Facial Space Detection) 

 จากการศึกษาพบวาจำนวนคาเทรสโฮลที่มีคาเปน 1 (สีขาว) ของพิกเซลแถวที่ 1กับ 100 และคอลัมนที่ 1 กับ 100 ภาพ

ท่ีสามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได มีจำนวนคาเทรสโฮลท่ีมีคาเปน 1 (สีขาว) จำนวน 2 พิกเซลเทากันท้ัง 4 ดาน แตกตางจากภาพท่ีไม

สามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได ซ่ึงมีจำนวนพิกเซลท่ีไมเทากัน โดยมีแผนภาพแสดงขั้นตอนการคนหาพ้ืนท่ีใบหนา ดังภาพท่ี 12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 12 ขัน้ตอนการคนหาพื้นที่ใบหนา 
 

 ขั ้นตอนในการทำงาน เริ่มจากนำภาพขอบของใบหนา นำมาหาจำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 (สีขาว) ใน

ตำแหนงคอลัมนที่ 1 และ 100 กับตำแหนงแถวที่ 1 และ 100 รวมทั้งหมด 4 ดาน หลังจากนั้นทำการกำหนดเงื่อนไข คือถามี

จำนวนพิกเซลในแตละดานเทากับ 2 เทากันทั้งหมดทั้งสี่ดานใหแสดงผลวาคนหาพื้นที่ใบหนาไดดังภาพท่ี 13 แตถาจำนวนพิกเซล

ในแตละดาน มีดานใดดานหนึ่งไมเทากับ 2  ใหแสดงผลวาคนหาพ้ืนท่ีใบหนาไมได ดังภาพท่ี 14 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 13 ตัวอยางที่สามารถคนหาพื้นที่ใบหนาได         ภาพที่ 14 ตัวอยางทีไ่มสามารถคนหาพืน้ที่ใบหนาได 
 

2.8 การแบงแยกรูปภาพ (Image Labeling) 

 จากการศึกษาพบวา ตำแหนงของบริเวณดวงตาอยูในตำแหนงท่ีอยูดานบนไมเกินครึ่งหนึ่งของใบหนา ในการทดลองจึงได

ทำการแบงครึ่งภาพใบหนาออกเปน 2 สวนเทาๆกัน คือตั้งแตดานบนสุดของภาพจนถึงกึ่งกลางภาพ และตั้งแตกึ่งกลางภาพจนถึง

ดานลางสุดของภาพ ดังภาพท่ี 15 

 หลังจากนั้นทำการแบงภาพอีกครั้งโดยการนำภาพในสวนของดานบนของใบหนาที่ถูกแบงไวแลวนำมาแบงครึ่งดานซาย

และดานขวาเทาๆกัน เนื่องจากในขั้นตอนตอไปจะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาในสวนของดวงตาขางซายและขางขวา จึง

ตองทำการแบงภาพเปนสองสวน ดังภาพท่ี 16 

2.9 การหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา 

ภาพที่ 12  ขั้นตอนการค้นหาพื้นที่ใบหน้า

		  ขั้นตอนในการท�ำงาน เริ่มจากน�ำภาพขอบของใบหน้า น�ำมาหาจ�ำนวนพิกเซลที่มีค่าเทรสโฮลเท่ากับ 1 (สีขาว) 

ในต�ำแหน่งคอลัมน์ที่ 1 และ 100 กับต�ำแหน่งแถวที่ 1 และ 100 รวมทั้งหมด 4 ด้าน หลังจากนั้นท�ำการก�ำหนดเงื่อนไข 

คือถ้ามีจ�ำนวนพิกเซลในแต่ละด้านเท่ากับ 2 เท่ากันทั้งหมดทั้งสี่ด้านให้แสดงผลว่าค้นหาพื้นที่ใบหน้าได้ดังภาพที่ 13 แต่

ถ้าจ�ำนวนพิกเซลในแต่ละด้าน มีด้านใดด้านหนึ่งไม่เท่ากับ 2 ให้แสดงผลว่าค้นหาพื้นที่ใบหน้าไม่ได้ ดังภาพที่ 14
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ภาพที่ 13  ตัวอย่างที่สามารถค้นหาพื้นที่ใบหน้าได้ 

2.7 คนหาพื้นที่ใบหนา (Facial Space Detection) 

 จากการศึกษาพบวาจำนวนคาเทรสโฮลที่มีคาเปน 1 (สีขาว) ของพิกเซลแถวที่ 1กับ 100 และคอลัมนที่ 1 กับ 100 ภาพ

ท่ีสามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได มีจำนวนคาเทรสโฮลท่ีมีคาเปน 1 (สีขาว) จำนวน 2 พิกเซลเทากันท้ัง 4 ดาน แตกตางจากภาพท่ีไม

สามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได ซ่ึงมีจำนวนพิกเซลท่ีไมเทากัน โดยมีแผนภาพแสดงขั้นตอนการคนหาพ้ืนท่ีใบหนา ดังภาพท่ี 12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 12 ขัน้ตอนการคนหาพื้นที่ใบหนา 
 

 ขั ้นตอนในการทำงาน เริ่มจากนำภาพขอบของใบหนา นำมาหาจำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 (สีขาว) ใน

ตำแหนงคอลัมนที่ 1 และ 100 กับตำแหนงแถวที่ 1 และ 100 รวมทั้งหมด 4 ดาน หลังจากนั้นทำการกำหนดเงื่อนไข คือถามี

จำนวนพิกเซลในแตละดานเทากับ 2 เทากันทั้งหมดทั้งสี่ดานใหแสดงผลวาคนหาพื้นที่ใบหนาไดดังภาพท่ี 13 แตถาจำนวนพิกเซล

ในแตละดาน มีดานใดดานหนึ่งไมเทากับ 2  ใหแสดงผลวาคนหาพ้ืนท่ีใบหนาไมได ดังภาพท่ี 14 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 13 ตัวอยางที่สามารถคนหาพื้นที่ใบหนาได         ภาพที่ 14 ตัวอยางทีไ่มสามารถคนหาพืน้ที่ใบหนาได 
 

2.8 การแบงแยกรูปภาพ (Image Labeling) 

 จากการศึกษาพบวา ตำแหนงของบริเวณดวงตาอยูในตำแหนงท่ีอยูดานบนไมเกินครึ่งหนึ่งของใบหนา ในการทดลองจึงได

ทำการแบงครึ่งภาพใบหนาออกเปน 2 สวนเทาๆกัน คือตั้งแตดานบนสุดของภาพจนถึงกึ่งกลางภาพ และตั้งแตกึ่งกลางภาพจนถึง

ดานลางสุดของภาพ ดังภาพท่ี 15 

 หลังจากนั้นทำการแบงภาพอีกครั้งโดยการนำภาพในสวนของดานบนของใบหนาที่ถูกแบงไวแลวนำมาแบงครึ่งดานซาย

และดานขวาเทาๆกัน เนื่องจากในขั้นตอนตอไปจะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาในสวนของดวงตาขางซายและขางขวา จึง

ตองทำการแบงภาพเปนสองสวน ดังภาพท่ี 16 

2.9 การหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา 

2.7 คนหาพื้นที่ใบหนา (Facial Space Detection) 

 จากการศึกษาพบวาจำนวนคาเทรสโฮลที่มีคาเปน 1 (สีขาว) ของพิกเซลแถวที่ 1กับ 100 และคอลัมนที่ 1 กับ 100 ภาพ

ท่ีสามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได มีจำนวนคาเทรสโฮลท่ีมีคาเปน 1 (สีขาว) จำนวน 2 พิกเซลเทากันท้ัง 4 ดาน แตกตางจากภาพท่ีไม

สามารถคนหาพ้ืนท่ีใบหนาได ซ่ึงมีจำนวนพิกเซลท่ีไมเทากัน โดยมีแผนภาพแสดงขั้นตอนการคนหาพ้ืนท่ีใบหนา ดังภาพท่ี 12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 12 ขัน้ตอนการคนหาพื้นที่ใบหนา 
 

 ขั ้นตอนในการทำงาน เริ่มจากนำภาพขอบของใบหนา นำมาหาจำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 (สีขาว) ใน

ตำแหนงคอลัมนที่ 1 และ 100 กับตำแหนงแถวที่ 1 และ 100 รวมทั้งหมด 4 ดาน หลังจากนั้นทำการกำหนดเงื่อนไข คือถามี

จำนวนพิกเซลในแตละดานเทากับ 2 เทากันทั้งหมดทั้งสี่ดานใหแสดงผลวาคนหาพื้นที่ใบหนาไดดังภาพท่ี 13 แตถาจำนวนพิกเซล

ในแตละดาน มีดานใดดานหนึ่งไมเทากับ 2  ใหแสดงผลวาคนหาพ้ืนท่ีใบหนาไมได ดังภาพท่ี 14 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 13 ตัวอยางที่สามารถคนหาพื้นที่ใบหนาได         ภาพที่ 14 ตัวอยางทีไ่มสามารถคนหาพืน้ที่ใบหนาได 
 

2.8 การแบงแยกรูปภาพ (Image Labeling) 

 จากการศึกษาพบวา ตำแหนงของบริเวณดวงตาอยูในตำแหนงท่ีอยูดานบนไมเกินครึ่งหนึ่งของใบหนา ในการทดลองจึงได

ทำการแบงครึ่งภาพใบหนาออกเปน 2 สวนเทาๆกัน คือตั้งแตดานบนสุดของภาพจนถึงกึ่งกลางภาพ และตั้งแตกึ่งกลางภาพจนถึง

ดานลางสุดของภาพ ดังภาพท่ี 15 

 หลังจากนั้นทำการแบงภาพอีกครั้งโดยการนำภาพในสวนของดานบนของใบหนาที่ถูกแบงไวแลวนำมาแบงครึ่งดานซาย

และดานขวาเทาๆกัน เนื่องจากในขั้นตอนตอไปจะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาในสวนของดวงตาขางซายและขางขวา จึง

ตองทำการแบงภาพเปนสองสวน ดังภาพท่ี 16 

2.9 การหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา 

ภาพที่ 14  ตัวอย่างที่ไม่สามารถค้นหาพื้นที่ใบหน้าได้

2.8	 การแบ่งแยกรูปภาพ (Image Labeling)
		  จากการศึกษาพบว่า ต�ำแหน่งของบริเวณดวงตาอยู่ในต�ำแหน่งที่อยู่ด้านบนไม่เกินครึ่งหน่ึงของใบหน้า ในการ

ทดลองจึงได้ท�ำการแบ่งครึ่งภาพใบหน้าออกเป็น 2 ส่วนเท่า ๆ กัน คือตั้งแต่ด้านบนสุดของภาพจนถึงกึ่งกลางภาพ และ

ตั้งแต่กึ่งกลางภาพจนถึงด้านล่างสุดของภาพ ดังภาพที่ 15

		  หลังจากนัน้ท�ำการแบ่งภาพอกีครัง้โดยการน�ำภาพในส่วนของด้านบนของใบหน้าทีถ่กูแบ่งไว้แล้วน�ำมาแบ่งครึง่

ด้านซ้ายและด้านขวาเท่า ๆ กัน เน่ืองจากในข้ันตอนต่อไปจะท�ำการหาส่ิงแปลกปลอมบริเวณดวงตาในส่วนของดวงตา

ข้างซ้ายและข้างขวา จึงต้องท�ำการแบ่งภาพเป็นสองส่วน ดังภาพที่ 16

2.9	 การหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา
		  หลังจากที่ท�ำการแบ่งภาพออกเป็นสองด้านแล้ว จะท�ำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแต่ละด้าน โดยการ

ก�ำหนดค่าจ�ำนวนพิกเซลท่ีมีค่าเทรสโฮลเท่ากับ 1 ค่าหน่ึงขึ้นมา เพื่อใช้ในการตรวจหาส่ิงแปลกปลอม หลังจากนั้นจะ

ท�ำการหาจากภาพบริเวณดวงตาด้านซ้าย และบริเวณดวงตาด้านขวา มีขั้นตอนการท�ำงาน ดังภาพที่ 17

หลังจากที่ทำการแบงภาพออกเปนสองดานแลว จะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแตละดาน โดยการกำหนดคา

จำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 คาหนึ่งขึ้นมา เพื่อใชในการตรวจหาสิ่งแปลกปลอมหลัง จากนั้นจะทำการหาจากภาพ

บริเวณดวงตาดานซาย และบริเวณดวงตาดานขวา มีขั้นตอนการทำงาน ดังภาพท่ี 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 15 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากพื้นทีใ่บหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 16 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากในสวนของภาพดานบนใบหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 17 ขั้นตอนการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา        ภาพที่ 18 ตัวอยางทีห่าสิง่แปลกปลอมบริเวณดวงตาได 
 

ขั้นตอนในการคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาประกอบดวย การนำภาพในสวนของบริเวณดวงตาที่ไดจากขั้นตอนการ

แบงแยกรูปภาพ ซ่ึงขนาดของพิกเซลท้ังหมดของภาพใบหนาในสวนของดวงตามีขนาด 50x50 พิกเซล หรือมีจำนวน 2,500 พิกเซล 

นำมาหาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 แลวทำการกำหนดเงื่อนไขวาถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มีมากกวา 1,250 

พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 18 แตถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มี

นอยกวา 1,250 พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาไมสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 19 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 19 ตัวอยางที่หาสิ่งแปลกปลอมบรเิวณดวงตาไมได 

ภาพที่ 15  ตัวอย่างการแบ่งแยกรูปภาพจากพื้นที่ใบหน้า
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ภาพที่ 16  ตัวอย่างการแบ่งแยกรูปภาพจากในส่วนของภาพด้านบนใบหน้า

หลังจากที่ทำการแบงภาพออกเปนสองดานแลว จะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแตละดาน โดยการกำหนดคา

จำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 คาหนึ่งขึ้นมา เพื่อใชในการตรวจหาสิ่งแปลกปลอมหลัง จากนั้นจะทำการหาจากภาพ

บริเวณดวงตาดานซาย และบริเวณดวงตาดานขวา มีขั้นตอนการทำงาน ดังภาพท่ี 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 15 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากพื้นทีใ่บหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 16 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากในสวนของภาพดานบนใบหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 17 ขั้นตอนการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา        ภาพที่ 18 ตัวอยางทีห่าสิง่แปลกปลอมบริเวณดวงตาได 
 

ขั้นตอนในการคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาประกอบดวย การนำภาพในสวนของบริเวณดวงตาที่ไดจากขั้นตอนการ

แบงแยกรูปภาพ ซ่ึงขนาดของพิกเซลท้ังหมดของภาพใบหนาในสวนของดวงตามีขนาด 50x50 พิกเซล หรือมีจำนวน 2,500 พิกเซล 

นำมาหาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 แลวทำการกำหนดเงื่อนไขวาถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มีมากกวา 1,250 

พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 18 แตถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มี

นอยกวา 1,250 พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาไมสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 19 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 19 ตัวอยางที่หาสิ่งแปลกปลอมบรเิวณดวงตาไมได 

หลังจากที่ทำการแบงภาพออกเปนสองดานแลว จะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแตละดาน โดยการกำหนดคา

จำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 คาหนึ่งขึ้นมา เพื่อใชในการตรวจหาสิ่งแปลกปลอมหลัง จากนั้นจะทำการหาจากภาพ

บริเวณดวงตาดานซาย และบริเวณดวงตาดานขวา มีขั้นตอนการทำงาน ดังภาพท่ี 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 15 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากพื้นทีใ่บหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 16 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากในสวนของภาพดานบนใบหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 17 ขั้นตอนการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา        ภาพที่ 18 ตัวอยางทีห่าสิง่แปลกปลอมบริเวณดวงตาได 
 

ขั้นตอนในการคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาประกอบดวย การนำภาพในสวนของบริเวณดวงตาที่ไดจากขั้นตอนการ

แบงแยกรูปภาพ ซ่ึงขนาดของพิกเซลท้ังหมดของภาพใบหนาในสวนของดวงตามีขนาด 50x50 พิกเซล หรือมีจำนวน 2,500 พิกเซล 

นำมาหาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 แลวทำการกำหนดเงื่อนไขวาถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มีมากกวา 1,250 

พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 18 แตถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มี

นอยกวา 1,250 พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาไมสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 19 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 19 ตัวอยางที่หาสิ่งแปลกปลอมบรเิวณดวงตาไมได 

หลังจากที่ทำการแบงภาพออกเปนสองดานแลว จะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแตละดาน โดยการกำหนดคา

จำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 คาหนึ่งขึ้นมา เพื่อใชในการตรวจหาสิ่งแปลกปลอมหลัง จากนั้นจะทำการหาจากภาพ

บริเวณดวงตาดานซาย และบริเวณดวงตาดานขวา มีขั้นตอนการทำงาน ดังภาพท่ี 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 15 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากพื้นทีใ่บหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 16 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากในสวนของภาพดานบนใบหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 17 ขั้นตอนการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา        ภาพที่ 18 ตัวอยางทีห่าสิง่แปลกปลอมบริเวณดวงตาได 
 

ขั้นตอนในการคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาประกอบดวย การนำภาพในสวนของบริเวณดวงตาที่ไดจากขั้นตอนการ

แบงแยกรูปภาพ ซ่ึงขนาดของพิกเซลท้ังหมดของภาพใบหนาในสวนของดวงตามีขนาด 50x50 พิกเซล หรือมีจำนวน 2,500 พิกเซล 

นำมาหาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 แลวทำการกำหนดเงื่อนไขวาถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มีมากกวา 1,250 

พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 18 แตถาจำนวนพิกเซลท่ีมีคาเทรสโฮลเปน 1 มี

นอยกวา 1,250 พิกเซล ใหแสดงผลลัพธวาไมสามารถคนหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได ดังภาพท่ี 19 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 19 ตัวอยางที่หาสิ่งแปลกปลอมบรเิวณดวงตาไมได 

หลังจากที่ทำการแบงภาพออกเปนสองดานแลว จะทำการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาแตละดาน โดยการกำหนดคา

จำนวนพิกเซลที่มีคาเทรสโฮลเทากับ 1 คาหนึ่งขึ้นมา เพื่อใชในการตรวจหาสิ่งแปลกปลอมหลัง จากนั้นจะทำการหาจากภาพ

บริเวณดวงตาดานซาย และบริเวณดวงตาดานขวา มีขั้นตอนการทำงาน ดังภาพท่ี 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 15 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากพื้นทีใ่บหนา 

 

 

 

 

ภาพที่ 16 ตัวอยางการแบงแยกรูปภาพจากในสวนของภาพดานบนใบหนา 
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ภาพที่ 19 ตัวอยางที่หาสิ่งแปลกปลอมบรเิวณดวงตาไมได 

ภาพที่ 17  ขั้นตอนการหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตา

ภาพที่ 18  ตัวอย่างที่หาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได้
		  ขั้นตอนในการค้นหาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาประกอบด้วย การน�ำภาพในส่วนของบริเวณดวงตาที่ได้จาก

ขั้นตอนการแบ่งแยกรูปภาพ ซึ่งขนาดของพิกเซลทั้งหมดของภาพใบหน้าในส่วนของดวงตามีขนาด 50x50 พิกเซล หรือ

มีจ�ำนวน 2,500 พิกเซล น�ำมาหาจ�ำนวนพิกเซลที่มีค่าเทรสโฮลเป็น 1 แล้วท�ำการก�ำหนดเงื่อนไขว่าถ้าจ�ำนวนพิกเซล 

ที่มีค่าเทรสโฮลเป็น 1 มีมากกว่า 1,250 พิกเซล ให้แสดงผลลัพธ์ว่าสามารถค้นหาส่ิงแปลกปลอมบริเวณดวงตาได้  

ดังภาพที่ 18 แต่ถ้าจ�ำนวนพิกเซลที่มีค่าเทรสโฮลเป็น 1 มีน้อยกว่า 1,250 พิกเซล ให้แสดงผลลัพธ์ว่าไม่สามารถค้นหา 

สิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาได้ ดังภาพที่ 19

ภาพที่ 19  ตัวอย่างที่หาสิ่งแปลกปลอมบริเวณดวงตาไม่ได้

3. ผลการวิจัย
3.1	 ผลการทดลองแปลงภาพสี RGB  
		  การทดลองพบว่าการใช้โมเดลสี YCbCr ร่วมกับ HSV ส�ำหรับพื้นหลังแบบไม่มีลวดลายสามารถหาต�ำแหน่ง 

ของใบหน้าได้ 96% และ ส�ำหรับภาพพื้นหลังที่มีลวดลายสามารถหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 86% ซึ่งเมื่อเปรียบเทียบกับ
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งานวิจัยที่ใช้โมเดลสี YCbCr ผลการทดลองคือ ภาพพื้นหลังแบบไม่มีลวดลายสามารถตรวจหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 

90% และส�ำหรับภาพพื้นหลังที่มีลวดลาย สามารถตรวจหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 78% ดังภาพที่ 20

3. ผลการวจิัย 

3.1 ผลการทดลองแปลงภาพสี RGB 
 การทดลองพบวาการใชโมเดลสี YCbCr  รวมกับ HSV สำหรับพื้นหลังแบบไมมีลวดลายสามารถหาตำแหนงของใบหนา

ได 96% และ สำหรับภาพพื้นหลังที่มีลวดลายสามารถหาตำแหนงของใบหนาได 86% ซึ่งเมื่อเปรียบเทียบกับงานวิจัยที่ใชโมเดลสี 

YCbCr  ผลการทดลองคือ ภาพพ้ืนหลังแบบไมมีลวดลายสามารถตรวจหาตำแหนงของใบหนาได 90% และสำหรับภาพพ้ืนหลังท่ีมี

ลวดลาย สามารถตรวจหาตำแหนงของใบหนาได 78%   ดังภาพท่ี 20 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 20 การแปลงภาพสี RGB เปน YCbCr รวมกับ HSV 

 

3.2 ผลการทดลองหาพื้นทีข่องสผีิว 

 การคนหาใบหนาบุคคลในภาพตัวอยางจะไดมาจากการแบงแยกภาพโดยใชสี ซึ่งในการแบงแยกภาพโดยใชสีของใบหนา

จะสนใจเฉพาะสีของพื้นที่ใบหนาเทานั้น โมเดลสีที่ใชในการแบงแยกสีแดงที่ใชกันมีหลายโมเดล เชน โมเดลสี RGB, HSV, YCbCr, 

HSI, Gray Scale โดยโมเดลสี RGB คาของสีแดง เขียว และน้ำเงิน จะแปรเปลี่ยนไปตามปริมาณแสงทำใหยุงยากในการกำหนดคา

เทรชโฮลในการแบงแยกสี ในงานวิจัยนี้เลือกโมเดลสี YCbCr รวมกับ HSV ในการหาพ้ืนท่ีของสีผิว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 21 ตัวอยางการหาพืน้ที่ของสีผิว 
 

จากภาพที่ 21 ความผิดพลาดเกิดจากการสีของลวดลายพื้นหลังมีสีที่ใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา  ทำใหไมสามารถหา

ตำแหนงของใบหนาได แตถาสีของลวดลายพื้นหลังนั้นมีความแตกตางกับสีผิวของใบหนา แลวไมมีแสงเงาเกิดขึ้นในภาพ ซึ่งจะทำ

ใหสามารถคนหาตำแหนงของใบหนาได รวมท้ังปจจัยในสวนอ่ืนๆ เชน สีของผม สีของสิ่งบดบังบริเวณดวงตา เปนตน 

3.3 ผลการทดลองการหาขอบภาพ 

 การหาขอบภาพเปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสน รอบวัตถุ เราจะสามารถตรวจจับพื้นที่ใบหนาได โดย

งานวิจัยนี้ใชการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล ซ่ึงเปนการหาขอบภาพท่ีมีความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งได

อยางชัดเจน 
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ภาพที่ 20 การแปลงภาพสี RGB เปน YCbCr รวมกับ HSV 
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ภาพที่ 21 ตัวอยางการหาพืน้ที่ของสีผิว 
 

จากภาพที่ 21 ความผิดพลาดเกิดจากการสีของลวดลายพื้นหลังมีสีที่ใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา  ทำใหไมสามารถหา

ตำแหนงของใบหนาได แตถาสีของลวดลายพื้นหลังนั้นมีความแตกตางกับสีผิวของใบหนา แลวไมมีแสงเงาเกิดขึ้นในภาพ ซึ่งจะทำ

ใหสามารถคนหาตำแหนงของใบหนาได รวมท้ังปจจัยในสวนอ่ืนๆ เชน สีของผม สีของสิ่งบดบังบริเวณดวงตา เปนตน 

3.3 ผลการทดลองการหาขอบภาพ 

 การหาขอบภาพเปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพ เมื่อทราบเสน รอบวัตถุ เราจะสามารถตรวจจับพื้นที่ใบหนาได โดย

งานวิจัยนี้ใชการหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล ซ่ึงเปนการหาขอบภาพท่ีมีความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งได

อยางชัดเจน 

ภาพที่ 20  การแปลงภาพสี RGB เป็น YCbCr ร่วมกับ HSV

3.2	 ผลการทดลองหาพื้นที่ของสีผิว
		  การค้นหาใบหน้าบุคคลในภาพตัวอย่างจะได้มาจากการแบ่งแยกภาพโดยใช้สี ซึ่งในการแบ่งแยกภาพโดยใช้สี

ของใบหน้าจะสนใจเฉพาะสีของพื้นที่ใบหน้าเท่านั้น โมเดลสีที่ใช้ในการแบ่งแยกสีแดงที่ใช้กันมีหลายโมเดล เช่น โมเดลสี 

RGB, HSV, YCbCr, HSI, Gray Scale โดยโมเดลสี RGB ค่าของสีแดง เขียว และน�้ำเงิน จะแปรเปลี่ยนไปตามปริมาณ

แสงท�ำให้ยุ่งยากในการก�ำหนดค่าเทรชโฮลในการแบ่งแยกสี ในงานวิจัยนี้เลือกโมเดลสี YCbCr ร่วมกับ HSV ในการหา

พื้นที่ของสีผิว

ภาพที่ 21  ตัวอย่างการหาพื้นที่ของสีผิว
		  จากภาพที ่21 ความผดิพลาดเกดิจากการสขีองลวดลายพืน้หลงัมสีทีีใ่กล้เคยีงกบัสผีวิของใบหน้า ท�ำให้ไม่สามารถ

หาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ แต่ถ้าสีของลวดลายพื้นหลังนั้นมีความแตกต่างกับสีผิวของใบหน้า แล้วไม่มีแสงเงาเกิดข้ึน 

ในภาพ ซึ่งจะท�ำให้สามารถค้นหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ รวมทั้งปัจจัยในส่วนอื่น ๆ เช่น สีของผม สีของสิ่งบดบังบริเวณ

ดวงตา เป็นต้น

3.3	 ผลการทดลองการหาขอบภาพ
		  การหาขอบภาพเป็นการหาเส้นรอบวตัถุทีอ่ยูใ่นภาพ เมือ่ทราบเส้น รอบวัตถ ุเราจะสามารถตรวจจับพืน้ทีใ่บหน้า

ได้ โดยงานวิจัยนี้ใช้การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล ซึ่งเป็นการหาขอบภาพที่มีความแตกต่างของความเข้มแสงจากจุดหนึ่ง

ไปยังอีกจุดหนึ่งได้อย่างชัดเจน
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ภาพที่ 22  ตัวอย่างการหาขอบภาพ
		  จากภาพที ่22 คอื ตวัอย่างการหาขอบภาพด้วยวธิโีซเบล ซึง่เกดิจากความแตกต่างของความเข้มแสงจากจดุหนึง่

ไปยังอีกจุดหนึ่ง หากความต่างนี้มีมากขอบภาพก็จะเห็นได้ชัด ถ้าความแตกต่างมีค่าน้อยขอบภาพก็จะไม่ชัดเจน

3.4	 ผลการทดลองค้นหาพื้นที่ใบหน้า
		  ในการทดลองการค้นหาใบหน้าบุคคลนี้จะแบ่งรูปแบบของการทดลองออกเป็น 2 ประเภท คือ ภาพใบหน้าที่

พื้นหลังมีลวดลาย และภาพใบหน้าที่พื้นหลังที่ไม่มีลวดลาย ซึ่งในการทดลองจะใช้โปรแกรมในการตรวจสอบด้วยวิธีการ

นับจ�ำนวนเส้นขอบรอบ ๆ ใบหน้า ซึ่งได้ผลการทดลองดังตารางต่อไปนี้

ตารางที่ 1  ผลการตรวจจับพื้นที่ใบหน้า
ลักษณะของภาพ ความถูกต้อง ความผิดพลาด

พื้นหลังแบบไม่มีลวดลาย 96% 4%

พื้นหลังแบบมีลวดลาย 86% 14%

		  จากตารางที่ 1 พบว่าการหาต�ำแหน่งของใบหน้าของภาพที่พื้นหลังไม่มีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาต�ำแหน่ง

ของใบหน้าได้ 96 ภาพ ความผดิพลาดเกดิจากสขีองพืน้หลังใกล้เคียงกับสีผิวของใบหน้า และส่วนของใบหน้ามคีวามสว่าง

น้อยหรือมากเกินไป ท�ำให้เกิดความผิดพลาดในการทดลอง และส�ำหรับภาพที่พื้นหลังมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหา

ต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 86 ภาพ ความผดิพลาดเกดิจากการสขีองลวดลายพืน้หลงัมสีทีีใ่กล้เคยีงกบัสผีวิของใบหน้า  ท�ำให้

ไม่สามารถหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ แต่ถ้าสีของลวดลายพื้นหลังนั้นมีความแตกต่างกับสีผิวของใบหน้า แล้วไม่มีแสงเงา

เกิดขึ้นในภาพ จะสามารถหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้

3.5	 ผลการทดลองการตรวจจับวัตถุบริเวณรอบดวงตา
		  เมือ่ท�ำการแบ่งภาพใบหน้าเพือ่ทีจ่ะหาต�ำแหน่งในส่วนของบรเิวณรอบดวงตาด้วยวธิกีาร Image segmentation 

โดยจะใช้ภาพใบหน้าเฉพาะในส่วนของบริเวณรอบดวงตา ท�ำการหาวัตถุรอบบริเวณดวงตาด้วยเทคนิค Threshold โดย

เมื่อภาพมีค่าสูงเกินกว่าค่าที่ตั้งไว้ ให้แสดงว่าภาพนั้นมีวัตถุอยู่ในบริเวณรอบดวงตา

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพที่ 22 ตัวอยางการหาขอบภาพ 

 

จากภาพที่ 22 คือ ตัวอยางการหาขอบภาพดวยวิธีโซเบล ซึ่งเกิดจากความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีก

จุดหนึ่ง หากความตางนี้มีมากขอบภาพก็จะเห็นไดชัด ถาความแตกตางมีคานอยขอบภาพก็จะไมชัดเจน 

3.4 ผลการทดลองคนหาพื้นที่ใบหนา 

ในการทดลองการคนหาใบหนาบุคคลนี้จะแบงรูปแบบของการทดลองออกเปน 2 ประเภท คือ ภาพใบหนาที่พื้นหลังมี

ลวดลาย และภาพใบหนาที่พื้นหลังที่ไมมีลวดลาย ซึ่งในการทดลองจะใชโปรแกรมในการตรวจสอบดวยวิธีการนับจำนวนเสนขอบ

รอบๆ ใบหนา ซ่ึงไดผลการทดลองดังตารางตอไปนี้ 
 

ตารางที่ 1  ผลการตรวจจับพื้นที่ใบหนา 

ลักษณะของภาพ ความถูกตอง ความผิดพลาด 

พ้ืนหลังแบบไมมีลวดลาย 96% 4% 

พ้ืนหลังแบบมีลวดลาย 86% 14% 
 

จากตารางท่ี 1 พบวาการหาตำแหนงของใบหนาของภาพที่พื้นหลังไมมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนา

ได 96 ภาพ ความผิดพลาดเกิดจากสีของพื้นหลังใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา และสวนของใบหนามีความสวางนอยหรือมากเกินไป 

ทำใหเกิดความผิดพลาดในการทดลอง และสำหรับภาพที่พื้นหลังมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนาได 86 ภาพ 

ความผิดพลาดเกิดจากการสีของลวดลายพื้นหลังมีสีท่ีใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา  ทำใหไมสามารถหาตำแหนงของใบหนาได แต

ถาสีของลวดลายพ้ืนหลังนั้นมีความแตกตางกับสีผิวของใบหนา แลวไมมีแสงเงาเกิดขึ้นในภาพ จะสามารถหาตำแหนงของใบหนาได 

3.5 ผลการทดลองการตรวจจับวัตถุบริเวณรอบดวงตา 

เมื่อทำการแบงภาพใบหนาเพื่อที่จะหาตำแหนงในสวนของบริเวณรอบดวงตาดวยวิธีการ Image segmentation โดยจะ

ใชภาพใบหนาเฉพาะในสวนของบริเวณรอบดวงตา ทำการหาวัตถุรอบบริเวณดวงตาดวยเทคนิค Threshold โดยเมื่อภาพมีคาสูง

เกินกวาคาท่ีตั้งไว ใหแสดงวาภาพนั้นมีวัตถุอยูในบริเวณรอบดวงตา 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 23 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาได       ภาพที่ 24 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาไมได 
ภาพที่ 23  ตัวอย่างที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาได้

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพที่ 22 ตัวอยางการหาขอบภาพ 

 

จากภาพที่ 22 คือ ตัวอยางการหาขอบภาพดวยวิธีโซเบล ซึ่งเกิดจากความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีก

จุดหนึ่ง หากความตางนี้มีมากขอบภาพก็จะเห็นไดชัด ถาความแตกตางมีคานอยขอบภาพก็จะไมชัดเจน 

3.4 ผลการทดลองคนหาพื้นที่ใบหนา 

ในการทดลองการคนหาใบหนาบุคคลนี้จะแบงรูปแบบของการทดลองออกเปน 2 ประเภท คือ ภาพใบหนาที่พื้นหลังมี

ลวดลาย และภาพใบหนาที่พื้นหลังที่ไมมีลวดลาย ซึ่งในการทดลองจะใชโปรแกรมในการตรวจสอบดวยวิธีการนับจำนวนเสนขอบ

รอบๆ ใบหนา ซ่ึงไดผลการทดลองดังตารางตอไปนี้ 
 

ตารางที่ 1  ผลการตรวจจับพื้นที่ใบหนา 

ลักษณะของภาพ ความถูกตอง ความผิดพลาด 

พ้ืนหลังแบบไมมีลวดลาย 96% 4% 

พ้ืนหลังแบบมีลวดลาย 86% 14% 
 

จากตารางท่ี 1 พบวาการหาตำแหนงของใบหนาของภาพที่พื้นหลังไมมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนา

ได 96 ภาพ ความผิดพลาดเกิดจากสีของพื้นหลังใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา และสวนของใบหนามีความสวางนอยหรือมากเกินไป 

ทำใหเกิดความผิดพลาดในการทดลอง และสำหรับภาพที่พื้นหลังมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนาได 86 ภาพ 

ความผิดพลาดเกิดจากการสีของลวดลายพื้นหลังมีสีท่ีใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา  ทำใหไมสามารถหาตำแหนงของใบหนาได แต

ถาสีของลวดลายพ้ืนหลังนั้นมีความแตกตางกับสีผิวของใบหนา แลวไมมีแสงเงาเกิดขึ้นในภาพ จะสามารถหาตำแหนงของใบหนาได 

3.5 ผลการทดลองการตรวจจับวัตถุบริเวณรอบดวงตา 

เมื่อทำการแบงภาพใบหนาเพื่อที่จะหาตำแหนงในสวนของบริเวณรอบดวงตาดวยวิธีการ Image segmentation โดยจะ

ใชภาพใบหนาเฉพาะในสวนของบริเวณรอบดวงตา ทำการหาวัตถุรอบบริเวณดวงตาดวยเทคนิค Threshold โดยเมื่อภาพมีคาสูง

เกินกวาคาท่ีตั้งไว ใหแสดงวาภาพนั้นมีวัตถุอยูในบริเวณรอบดวงตา 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 23 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาได       ภาพที่ 24 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาไมได 
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ภาพที่ 24  ตัวอย่างที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาไม่ได้
		  จากตัวอย่าง ภาพที่ 23 จะพบว่าภาพที่สามารถตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาได้มีลักษณะที่สีของแว่นตามีสีที ่

ไม่ใกล้เคียงกับสีของใบหน้า ส่วนภาพที่ 24 สีของแว่นตาจะมีแสงสะท้อนจากแสงภายนอก หรือแว่นตามีสีใกล้เคียงกับสี

ของพื้นที่ใบหน้า ซึ่งได้ผลการทดลองดังตารางต่อไปนี้

ตารางที่ 2  ผลการตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตา
ลักษณะของภาพ ความถูกต้อง ความผิดพลาด

พื้นหลังแบบไม่มีลวดลาย 91% 9%

พื้นหลังแบบมีลวดลาย 82% 18%

		  จากตารางที่ 2 พบว่า ความผิดพลาดในการตรวจจับวัตถุบริเวณโดยรอบดวงตา เกิดจากการที่สีของแว่นตา 

มีลักษณะใกล้เคียงกับสีของใบหน้าหรือมีแสงและเงาตกกระทบกับแว่นตา ท�ำให้สีของแว่นตาท�ำให้เกิดความผิดพลาด 

ในการทดลอง

4. สรุปผล
		  งานวิจัยนี้ได้น�ำเสนอการค้นหาพื้นที่ใบหน้าบุคคลด้วยโมเดลสี YCbCr ร่วมกับ HSV และตรวจจับวัตถุบริเวณ

รอบดวงตาด้วยวธิ ีImage segmentation จากการทดลองพบว่าส�ำหรบัพืน้หลงัแบบไม่มลีวดลาย จากผลการด�ำเนนิการ

วิจัยพบว่าสามารถหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 96% และหาต�ำแหน่งวัตถุบริเวณรอบดวงตาได้ 91% ส�ำหรับภาพพื้นหลัง

ที่มีลวดลาย สามารถหาต�ำแหน่งของใบหน้าได้ 86% และหาต�ำแหน่งวัตถุบริเวณรอบดวงตาได้ 82% ซึ่งจะเห็นได้ว่า

เทคนิคนี้มีประสิทธิภาพในการตรวจจับพื้นท่ีของใบหน้าบริเวณดวงตาที่มีความแม่นย�ำสูงและเกิดค่าความผิดพลาดน้อย 

การพฒันาควรท�ำการประยกุต์ใช้การประมวลผลภาพร่วมกับการวเิคราะห์ภาพแบบเรยีลไทม์ หรอืประยกุต์ใช้แบบจ�ำลอง

สรีปูแบบอืน่มาช่วยในการประมวลผล ซึง่จะสามารถระบหุรอืค้นหาต�ำแหน่งของใบหน้าบุคคล เพือ่ให้ได้ความเสถยีรและ

ระบบมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น
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ภาพที่ 22 ตัวอยางการหาขอบภาพ 

 

จากภาพที่ 22 คือ ตัวอยางการหาขอบภาพดวยวิธีโซเบล ซึ่งเกิดจากความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีก

จุดหนึ่ง หากความตางนี้มีมากขอบภาพก็จะเห็นไดชัด ถาความแตกตางมีคานอยขอบภาพก็จะไมชัดเจน 

3.4 ผลการทดลองคนหาพื้นที่ใบหนา 

ในการทดลองการคนหาใบหนาบุคคลนี้จะแบงรูปแบบของการทดลองออกเปน 2 ประเภท คือ ภาพใบหนาที่พื้นหลังมี

ลวดลาย และภาพใบหนาที่พื้นหลังที่ไมมีลวดลาย ซึ่งในการทดลองจะใชโปรแกรมในการตรวจสอบดวยวิธีการนับจำนวนเสนขอบ

รอบๆ ใบหนา ซ่ึงไดผลการทดลองดังตารางตอไปนี้ 
 

ตารางที่ 1  ผลการตรวจจับพื้นที่ใบหนา 

ลักษณะของภาพ ความถูกตอง ความผิดพลาด 

พ้ืนหลังแบบไมมีลวดลาย 96% 4% 

พ้ืนหลังแบบมีลวดลาย 86% 14% 
 

จากตารางท่ี 1 พบวาการหาตำแหนงของใบหนาของภาพที่พื้นหลังไมมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนา

ได 96 ภาพ ความผิดพลาดเกิดจากสีของพื้นหลังใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา และสวนของใบหนามีความสวางนอยหรือมากเกินไป 

ทำใหเกิดความผิดพลาดในการทดลอง และสำหรับภาพที่พื้นหลังมีลวดลาย 100 ภาพ สามารถหาตำแหนงของใบหนาได 86 ภาพ 

ความผิดพลาดเกิดจากการสีของลวดลายพื้นหลังมีสีท่ีใกลเคียงกับสีผิวของใบหนา  ทำใหไมสามารถหาตำแหนงของใบหนาได แต

ถาสีของลวดลายพ้ืนหลังนั้นมีความแตกตางกับสีผิวของใบหนา แลวไมมีแสงเงาเกิดขึ้นในภาพ จะสามารถหาตำแหนงของใบหนาได 

3.5 ผลการทดลองการตรวจจับวัตถุบริเวณรอบดวงตา 

เมื่อทำการแบงภาพใบหนาเพื่อที่จะหาตำแหนงในสวนของบริเวณรอบดวงตาดวยวิธีการ Image segmentation โดยจะ

ใชภาพใบหนาเฉพาะในสวนของบริเวณรอบดวงตา ทำการหาวัตถุรอบบริเวณดวงตาดวยเทคนิค Threshold โดยเมื่อภาพมีคาสูง

เกินกวาคาท่ีตั้งไว ใหแสดงวาภาพนั้นมีวัตถุอยูในบริเวณรอบดวงตา 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 23 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาได       ภาพที่ 24 ตัวอยางที่ตรวจจับวัตถุบริเวณดวงตาไมได 
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