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 ดวยการพัฒนาของเทคโนโลยีทำใหเทคโนโลยีการถายภาพสามารถเขาถึงไดโดยคนหมูมาก แตถึง

กระนั้นภาพถายที่นิยมในยุคปจจุบันนั้นยังอยูในรูปแบบสองมิติ ซึ่งไมสามารถเทียบคุณภาพกับประสาทการ
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ราคาที่สูง ดังนั้นผูพัฒนาจึงเล็งเห็นวาหากสามารถเพิ่มคุณคาใหกับภาพถายสองมิติโดยการจำลองการทำงาน

ของกลองถายภาพแบบสเตอริโอจะสามารถเพิ่มคุณคาใหกับภาพถายไดโดยมีคาใชจายที่ลดลง จากปญหา

ดังกลาวผูพัฒนาจึงพัฒนาแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับการสรางภาพจับคูความลึกและการบูรณะ

ภาพสามมิติที่สามารถแกปญหาดังที่กวาขางตน โดยใชการถายวีดิโอเพื่อจำลองการใชกลองสเตอริโอ และ

บูรณะภาพสามมิติเพ่ือแสดงผล 
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According to the technology development, the photography technology is freely used by 

many kinds of people. Still, the photography in this generation usually takes 2D photos which cannot 

match real 3D visualization of human sight. Moreover, the cost of the device to take 3D photos is 

still too high. We see that if we can simulate 3D camera, Stereo Camera, then we can increase the 

value of the photo with lower cost. Thus, we have developed the mobile application for depth 

map image generation and 3D image reconstruction to solve the problems by using 2D camera and 

depth map algorithm to generate 3D photos without stereo camera and reconstructing 3D photo to 

show the result.  
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บทท่ี1 

บทนำ 

1.1 หลักการและเหตุผล 

มนุษยมีการใชสัญลักษณในการสื่อความหมายมาเปนเวลายาวนาน ตั้งแตยุคกอนประวัติศาสตรที่มี

การใชภาพวาดบนผนังถ้ำเพื่อบันทึกเหตุการณที่เกิดขึ้นยุคที่มนุษยมีการใชตัวอักษรภาพในการสื่อความหมาย

เชนยุคอียิปตโบราณ ตราบจนถึงยุคที่ใชภาพถายเพื่อสื่อความหมายเพื่อใหเขาใจไดลึกซึ้งมากกวาการใช

ตัวอักษร แตถึงกระนั้นดวยขีดจำกัดทางดานเทคโนโลยีโดยทั่วไป การบันทึกภาพถายนั้นสามารถทำไดเพียง

บันทึกภาพสองมิติเทานั้น ซึ่งทำใหเกิดความขัดแยงกับการรับรูดวยสายตาของมนุษยซึ่ งถูกออกแบบใหมีการ

มองเห็นเปนลักษณะของสามมิติ ดังนั้นคุณคา และ ความหมายที่ไดจากการมองภาพถายโดยทั่ วไปจึงถูก

ลดทอนลงและเกิดความไมเพียงพอตอความรูสึกของมนุษย 

ในปจจุบันเทคโนโลยีภาพถายไดถูกพัฒนาอยางตอเนื่อง ทำใหกลองถายภาพสามารถถายภาพที่ระบุ

ความลึก-ตื้นของพ้ืนผิวของวัตถุได โดยใชคลื่นชนิดตาง ๆ ในการวัดคาความลึก[1] ทำใหภาพถายในลักษณะนี้

สามารถสื่ออารมณความรูสึกของภาพออกมาไดดีมากยิ่งขึ้นและยังสามารถนำไปใชประโยชนในดานอ่ืน ๆ เชน

อุตสาหกรรมเกมและภาพยนต[4] อุตสาหกรรมยานยนต[7]  โดยมีการเก็บขอมูลภาพแยกเปนสองไฟลคือ ไฟล

ภาพเชิงพื้นที่ และไฟลภาพจับคูความลึก แตเทคโนโลยีนี้ยังไมสามารถเขาถึ งไดอยางกวางขวาง ดวยราคาที่

คอนขางสูงกวากลองธรรมดา  

 จากการศึกษาขอมูลเกี่ยวกับเทคนิคการพัฒนาภาพถายเพ่ือเพ่ิมมิติความลึก-ตื้นใหแกรูปภาพนั้น การ

สรางทดแทนภาพสามมิติจากการใชภาพจับคูความลึก[14] คือการนำภาพจับคูความลึกของภาพไมวาจะเปน

ภาพที่เกิดจากการถายดวยกลองแบบพิเศษหรือไดจากการวาดขึ้นมาใหมแลวนำมาซอนทับกับภาพตนฉบับเพ่ือ

สรางเปนโมเดลสามมิติ แตวิธีการไดมาของภาพจับคูความลึกนั้นจำเปนตองใชกลองชนิดพิเศษสังเคราะหขึ้นมา

หรือตองวาดขึ้นมาเองดวยมือจึงสรางความลำบากใหแกผูใชเปนอยางมาก จึงเกิดคำถามขึ้นวา จะเปนไปได

หรือไมที่จะสรางภาพจับคูความลึก (depth map) ขึ้นจากภาพตนฉบับสองมิติโดยไมจำเปนตองใชกลองพิเศษ

หรือวาดขึ้นมาเองดวยมือ 

 จากความรูในดานเทคโนโลยีประมวลภาพและคอมพิวเตอรวิทัศน[15] ทำใหผูพัฒนาเล็งเห็นวามีความ

เปนไปไดที่จะสามารถนำเทคนิคเหลานี้มาใชในการสรางภาพจับคูความลึกได ผูพัฒนาจึงคิดพัฒนาแอปพลิเค

ชันสรางภาพจับคูความลึกจากภาพถายสองมิติไดแบบอัตโนมัติเพื่อเปนการเพิ่มคุณคาของภาพถายสองมิติให

สื่ออารมณความรูสึกไดดียิ่งขึ้นและไมจำเปนตองใชตนทุนที่สูงเกินความจำเปน  
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1.2 วัตถุประสงค ์

 เพ่ือสรางแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับสรางภาพจับคูความลึกแบบอัตโนมัติจากวีดิโอและ

นำภาพจับคูความลึกที่ไดมานำเสนอในรูปแบบสามมิติ 

 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1. วัตถภุายในวิดีโอจะตองอยูนิ่ง 

2. วิดีโอจะตองถายในลักษณะมุมตรงในแนวระนาบ 

3. วิดีโอที่นำเขามาใชในแอปพลิเคชันจะตองเปนวิดีโอที่ถายจากตัวแอปพลิเคชันเทานั้น 

4. ความยาวของวิดีโอประมาณ 2 วินาที 

5. วีดิโอที่ถายตองไมมีความสั่นไหวในแนวแกนตั้ง 

6. ภาพถายที่มีวัตถุหลักในภาพอยางนอยหนึ่งชิ้นแตไมเกินสามชิ้น 

7. ภาพถายมีรายละเอียดความลึกตื้นที่ไมซับซอน (วัตถุของภาพและพ้ืนภาพแยกจากกันอยาง

ชัดเจน ไมมีสวนของขอบที่มากเกินไป หรือ ขอบของวัตถุที่ไมสามารถมองเห็นไดอยางชัดเจน) 

8. ความละเอียดของวิดีโออยูที่ประมาณ 1280 x 720 พิกเซล 

9. ผลลัพธที่ไดเปนภาพสี ภาพจับคูความลึก (Depth map) และภาพสามมิติ 

10. ภาพสามมิติที่ไดจากแอปพลิเคชันสามารถมองเอียงได 120 องศา (60 องศาทางดานขวาและ 60 
องศาทางดานซาย) 

 

1.4 ขั้นตอนการดำเนินงาน 

1. ศึกษาขอมูลเกี่ยวกับภาพถาย ภาพจับคูความลึก 

2. ศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวของกับภาพจับคูความลึก 

3. ออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกอัตโนมัติ 

4. ทดสอบและปรับปรุงประสิทธิภาพของแอปพลิเคชัน 

5. จัดทำเอกสาร 
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ตารางที่ 1.1 ตารางเวลาการดำเนินงาน     

 

1.5 ประโยชน์ที่ได้รับ 

1.5.1 ประโยชน์ต่อผู้ใช้งาน 

    1.5.1.1 สามารถสรางภาพจับคูความลึกจากภาพถายสองมิติ 

1.5.1.2 สามารถแสดงภาพสามมิตโิดยใชภาพจับคูความลึก 

1.5.1.3 สามารถเพ่ิมคุณคาของภาพถายได 
1.5.1.4 ประหยัดคาใชจาย 

1.5.1.5 สามารถนำแอปพลิเคชันไปประยุกตใชกับอุตสาหกรรมดานอื่น ๆ 

1.5.2 ประโยชน์ต่อผู้พัฒนา 

1.5.2.1 พัฒนาความรูความเขาใจในการออกแบบและพัฒนาซอฟตแวร 
1.5.2.2 พัฒนาทักษะดานเทคโนโลยีการประมวลภาพ 

1.5.2.3 พัฒนาทักษาะการทำงานภายใตเวลาที่จำกดั 

 

ขัน้ตอนการด าเนินงาน 

2562 2563 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. ม.ีค. เม.ย 

1. ศกึษาขอ้มลูเก่ียวกบัภาพถา่ย ภาพ

จบัคู่ความลกึ 

         

2. ศกึษางานวิจยัที่เก่ียวขอ้งกบัภาพจบั

คู่ความลกึ 

         

3. ออกแบบและพฒันาแอปพลิเคชนัสรา้ง

ภาพจบัคู่ความลกึอตัโนมตั ิ

         

4. ทดสอบและปรบัปรุงประสิทธิภาพของ

แอปพลิเคชนั 

         

5. จดัท าเอกสาร          



บทท่ี 2 

หลักการและทฤษฎีที่เกีย่วข้อง 

การพัฒนาแอปพลิเคชันจับคูความลึกอัตโนมัติ จะกลาวถึงขอมูลและความรูพื้นฐานที่ตองใชในการ

พัฒนาโครงการ ไดแก แผนภาพจับคูความลึก(depth map) การสรางแผนภาพจับคูความลึกดวยหลักการภาพ

สามมิต(ิstereo image) การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสราง(SSIM)  การกรองขอมูลภาพโดยใชคามัธย

ฐาน(median filtering) และการสรางทดแทนภาพสามมิต(ิ3D image reconstruction)  

 

2.1 แผนภาพจับคู่ความลึก   

แผนภาพจับคูความลึก เปนการแสดงคาความลึกโดยใชภาพระดับสีเทา  เมื่อใชกฎมือขวาดังแสดงใน

รูปที่ 2.1 คาความลึกของวัตถุ หมายถึง แกน 𝑧 ในระบบพิกัดสามมิติ สวนแกน 𝑥 เปนแกนแนวนอน และแกน 

𝑦 เปนแกนแนวตั้ง ซึ่งโดยทั่วไปคาความลึกจะใชการแสดงคานี้ออกมาในรูปแบบของภาพสองมิติที่ใชคาดัชนี

แทนพิกัด (𝑥, 𝑦) และใชคาระดับสีเทาแทนคาความลึก ตัวอยางเชน ถาใชภาพ 8 บิตในการแทนคาความลึก 
คาความลึกจะมีคาในชวง [0-255] โดยแทนคาความลึกของวัตถุที่อยูใกลเปนสีออกไปทางโทนสีขาว(คามาก) 

และแทนคาความลึกของวัตถุที่อยูไกลเปนสีออกไปทางสีดำ(คานอย)  

 

 

 

 

 

 

 

(ก)  

รูปที่ 2.1 (ก) มิติและทิศทางในสามมิติ (ข) คาสีแสดงความลึกในมิติ z  

 

(ข) 

Z=255 

Z=0 

x 

y 

z 
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2.2 การสร้างแผนภาพจับคู่ความลึกด้วยภาพสเตอริโอ 

การสรางแผนภาพจับคูความลึกดวยภาพสเตอริโอหรือภาพสามมิติ (stereo image) เปนหนึ่งใน

วิธีการทางคอมพิวเตอรวิทัศน เปนอัลกอริทึมที่ใชอยางแพรหลายในการหาความลึกของวัตถุในภาพ วิธีการนี้

เกิดข้ึนจากการเลียนแบบระบบการมองเห็นของมนุษยที่ใชขอมูลจากกลอง 2 ตัวที่มองวัตถุพรอมกันในมุมมอง

ที่ตางกัน หรือกลอง 1 ตัว แตมุมและเวลาตางกันแตสภาพแวดลอมเหมือนกัน(รูปภาพ (ก) และ (ข)) โดยจะได

ขอมูลสามมิติทางเรขาคณิต วิธีการทำงานของภาพสามมิติ คือการสรางสามเหลี่ยมดานเทาระหวางกลอง 2 ตัว

และวัตถุแตละชิ้น แลวคำนวณหาระยะทางกระจัดจากกึ่งกลางของกลองและวัตถุ[16] จากนั้นอัลกอริทึมจะหา

จุดรวมในรูปภาพผานการเลื่อนในแนวนอนและคำนวณหาความตางของวัตถุจากทั้งสองภาพแลวแสดงออกมา

เปนแฟนถาพจับคูความลึก(รูปภาพ (ค)) โดยวัตถุท่ีมีความตางในแนวแกนนอนระหวางสองภาพมากจะไดคาใน

แนวแกนความลึกมาก หมายความวาวัตถุนั้นมีระยะหางกับระยะกระจัด 2 กลองนอย ในทางตรงกันขาม วัตถุ

ที่มีความตางในแกนแนวนอนระหวางสองภาพนอยจะไดคาในแนวแกนลึกนอย หมายความวา วัตถุนั ้นมี

ระยะหางกับระยะกระจดัระหวาง 2 กลองมาก [17] ดังแสดงในรูปที่ 2.2  

    

 (ก)                                                       (ข) 

 

(ค) 

รูปที่ 2.2 (ก) รูปภาพจากกลองทางซาย (ข) รูปภาพจากกลองทางขวา (ค) รูปแผนภาพจับคูความลึกที่ได 
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การคำนวณหาคาความตางระหวางรูปภาพทางซายและรูปภาพทางขวาเพ่ือสรางแผนภาพจับคูความลึก

สามารถดูไดดังแสดงในสมการ (2.1)   

𝑑𝑖𝑠𝑝𝑎𝑟𝑖𝑡𝑦 =  𝑥 − 𝑥,  = 𝐵𝑓    (2.1) 

โดย 

𝑥 คือ พิกเซลตำแหนงของวัตถุใด ๆ ในรูปจากกลองทางซาย 

𝑥, คือ พิกเซลตำแหนงของวัตถุใด ๆ ในรูปจากกลองทางขวา 

𝑓 คือ ความยาวโฟกัสของกลอง  

𝐵 คือ ระยะกระจัดระหวางกลองทั้ง2ตัว 

𝑧 คือ ระยะหางระหวางวัตถุและระยะกระจัดระหวาง 2 กลอง 

 

2.3 การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสร้าง 

การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสราง เปนหนึ่งในวิธีการตรวจสอบความเหมือนระหวางภาพ

สองภาพ การเปรียบเทียบความเหมือนจะใชทุกพิกเซลในภาพมาคำนวณโดยไมมีการปรับแตงภาพ ก าร

เปรียบเทียบความเหมือนของโครงสรางถูกพัฒนาและดัดแปรมาจากวิธีดั ้งเดิมคือ การหาอัตราสวนของ

สัญญาณรบกวนสูงสุด(PSNR) และการหาคาเฉลี่ยความผิดพลาดกำลังสอง(MSE) ซึ่งทำไดเพียงประมาณคา

ความคลาดเคลื ่อนสัมบูรณ แตการเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสรางจะสนใจที ่การเป ลี ่ยนแปลง

โครงสรางที่มองเห็นไดไปพรอม ๆ กับความตางอื่น ๆ ซึ่งรวมไปถึงการเพิ่มตัวกรองแสงและตั วกรองคาเปรียบ

ตางเขาไปเพื่อคมชัด โดยขอมูลโครงสรางนั้นอยูบนพื้นฐานของการที่แตละพิกเซลมีการใชขอมูลรวมกัน

โดยเฉพาะเมื่ออยูใกลกัน การคำนวณจะใชขอมูลของรูปภาพทั้งสองรูปภาพ[18] ถาให 𝑥 และ 𝑦 แทนจุดบน

ภาพทั้งสองภาพในตำแหนงเดียวกัน สามารถดูการเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสรางคำนวณจากสมการ 

(2.2)  

𝑆𝑆𝐼𝑀(𝑥, 𝑦) = 2𝜇𝑥𝜇𝑦+𝑐1 2𝜎𝑥𝑦+𝑐2

𝜇𝑥
2+𝜇𝑦

2+𝑐1 𝜎𝑥
2+𝜎𝑦

2+𝑐2
   (2.2) 

โดย 

𝜇𝑥 คือ คาเฉลี่ยของ 𝑥  

𝜇𝑦 คือ คาเฉลี่ยของ 𝑦  
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𝜎𝑥
2 คือ คาความแปรปรวนของ 𝑥  

𝜎𝑦
2 คือ คาความแปรปรวนของ 𝑦  

𝜎𝑥𝑦 คือ คาความแปรปรวนรวมของ 𝑥 และ 𝑦 

𝑐1  =  (𝑘1𝐿)2, 𝑐2  =  (𝑘2𝐿)2 คือ ตัวแปรที่มีไวเพ่ือทำใหเสถียรเมื่อตัวหารมีคานอย 

𝐿 คือ ความสามารถในการแสดงรายละเอียดของภาพตั้งแตดำไปจนถึงขาว  

ในที่นี้กำหนดให 𝑘1  =  0.01 และ 𝑘2  = 0.03   

การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสรางมีพื้นฐานจากมาตรวัด 3 แบบหลักๆ ไดแก การดูคากรองแสง(l) 

การดูคากรองคาเปรียบตาง(c) การดูคาโครงสราง(s) สามารถเขียนแยกในแตละสวนไดดังสมการ (2.3) 

𝑙(𝑥, 𝑦) =
2𝜇𝑥𝜇𝑦 + 𝑐1

𝜇𝑥
2 + 𝜇𝑦

2 + 𝑐1
 

𝑐(𝑥, 𝑦) = 2𝜎𝑥𝜎𝑦+𝑐2

𝜎𝑥
2+𝜎𝑦

2+𝑐2
    (2.3) 

𝑠(𝑥, 𝑦) =
𝜎𝑥𝑦 + 𝑐3

𝜎𝑥𝜎𝑦 + 𝑐3
 

เมือ่ 𝑐3  =  𝑐2/2 

 

การเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสรางมีคาน้ำหนักเปน 𝛼, 𝛽, 𝛾 โดยจะมีคาเทากับ 1 เปนคาตั้งตนและ

สามารถปรับเปลี่ยนไดตามความตองการของผูใชดังสมการ (2.4) 

𝑆𝑆𝐼𝑀(𝑥, 𝑦) = 𝑙(𝑥, 𝑦)𝛼 · 𝑐(𝑥, 𝑦)𝛽 · 𝑠(𝑥, 𝑦)𝛾    (2.4) 

 

2.4 ตัวกรองมัธยฐาน  

ตัวกรองมัธยฐานเปนตัวกรองพื้นที่แบบไมเปนเชิงเสน (nonlinear spatial filter) ที่นิยมใชเพื่อลบ

หรือลดสัญญาณรบกวน เพราะตัวกรองชนิดนี ้จะไมลบขอบของวัตถุในภาพเวลาที ่ลบสิ่งรบกวนออกไป 

หลักการของตัวกรองมัธยฐานคือการใชคาความเขมของพิกเซลรอบ ๆ พิกเซลที่กำลังพิจารณามาเรียงลำดับ 

จากนั้นจะนำคาที่อยูตำแหนงตรงกลางไปแทนที่คาความเขมของพิกเซลที่กำลังพิจารณา[19] รูปที่ 2.3 แสดง

ตัวอยางการใชตัวกรองมัธยฐานขนาด 3x3 กับบริเวณของภาพ เมื่อให รูปภาพ (ก) เปนการแดสงคาในแตละ
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พิกเซลดั้งเดิม รูปภาพ (ข) เปนสามการที่ไดจากการใชตัวกรองมัธยฐานกับรูปภาพ (ก) และแสดงการเปลี่ยนคา

ในพิกเซลดังรูปภาพ (ค) 

 

5 7 6 

6 1 5 

5 6 7 

 

       (ก)                               (ข)           (ค) 

  รูปที่ 2.3 (ก) ภาพแสดงคาในแตละพิกเซล (ข) การใชตัวกรองมัธยฐานกับพิกัด (𝑥, 𝑦) ในรูป (ก) และ (ค) 

ภาพหลังการกรอง 

 

2.5 การแปลงภาพสีเปนภาพระดับสีเทา 

 ในการแปลงภาพสีเปนภาพระดับสีเทานั้นมีหลักการคือการนำคาความเขมสี ( Intensity) ของคาสี 

แดง เขียว และ น้ำเงิน มารวมกัน โดยมีคาน้ำหนักตางกัน วิธีในการกำหนดน้ำหนักของแตละสีเกิดจากการที่สี

แตละสีมีความยาวคลื่นที่ตางกัน[20] สามารถหาคาสีในภาพระดับสีเทาตามสัดสวนดังสมการ (2.5) ถาให 𝑥 

และ 𝑦 แทนตำแหนงบนภาพ 

𝐺𝑟𝑎𝑦(𝑥, 𝑦) = [𝑅(𝑥, 𝑦) · 0.299 + 𝐺(x, y) · 0.0587 + 𝐵(𝑥, 𝑦) · 0.114]  (2.5) 

โดย 

 𝐺𝑟𝑎𝑦 คือ คาความเขมของภาพระดับสีเทา 

𝑅 คือ คาความเขมของสีแดง  

𝐺 คือ คาความเขมของสีเขียว 

𝐵 คือ คาความเขมของสีน้ำเงิน 

 

 

 

5 7 6 

6 6 5 

5 6 7 

𝑓(𝑥, 𝑦) = Med(1,5,5,5,6,6,6,7,7)=6 
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2.6 การสร้างทดแทนภาพสามมิติ  

การสรางทดแทนภาพสามมิติ เปนขั้นตอนในการสรางรูปรางและพื้นผิวใหแกวัตถุ ในความเปนจริง

แลวมีวิธีสรางทดแทนหลายวิธี เชน การใชภาพหลาย ๆ ภาพในการสรางทดแทนและเติมเต็มขอมูลของวัตถุใน

มุมมองตาง ๆ หรือ การใชขอมูลของอัลตราซาวนเพื่อสรางรูปรางของวัตถุจากการสะทอนกลับ ในที่นี ้จะ

กลาวถึงการสรางโดยใชขอมูลภาพ 2 ภาพ ซึ่งหลักการนี้ใชการเลียนแบบประสาทการมองเห็นของมนุษย โดย

ใชกลอง 2 ตัวที่ถายในมุมมองที่ตางกันเพื่อหาคาความลึกของภาพเพื่อสรางแผนภาพจับคูความลึก หรือที่

เรียกวาภาพสเตอริโอนั่นเอง[21] ในการสรางทดแทนภาพสามมิติสามารถทำไดหลายรูปแบบ โดยวิธีที่งายและ

เปนที่นิยมที่สุดสำหรับการนำไปใชงานตอ คือ การใสคาความลึกเขาไปที่แตละจุดของรูปภาพเดิมที่มีอยู

(รูปภาพ (ก) และ (ข)) โดยการสรางทดแทนในลักษณะนี้หลังจากที่ไดความลึกของแตละพิกเซลในภาพมาแลว 

จะใชการเพ่ิมมิติเขาไปในภาพสองมิติดั้งเดิมเพ่ือแสดงความตื้นลึกของพิกเซลนั้น โดยวิธีนี้จะมีปญหาคือในสวน

ที่ภาพไมมีขอมูล รูปภาพจะแหวงหายไปเพราะไมมีขอมูลลามมิติในจุดนั้นๆ จึงมีการเชื่อมตอจุดสรางเปน

ระนาบเพ่ือปกปดสวนที่ไมมีขอมูลเอาไวแลวสรางเปนโมเดล(รูปภาพ (ค)) ดังแสดงในรูปที่ 2.4  

    

                       (ก)                                                             (ข) 

 

(ค) 

รูปที่ 2.4 (ก) รูปภาพดั้งเดิม (ข) แผนภาพจับคูความลึกของรูปที่ (ก) (ค) โมเดลสามมติิที่ไดจากรูป (ก) และ (ข) 
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2.7 การอินเพนท์  

การอินเพนท(Inpainting) คือขั้นตอนของการบูรณะภาพในพื้นที่ที่กำหนด โดยใชขอมูลจากพิกเซลที่

ลอมรอบ โดยทั่วไปแลวฟงกชันนี้ใชในการลบจุด และเสนที่ไมตองการออกจากพื้นภาพ ฟงกชันนี้มีประโยชน

มากกับภาพที่มีรอยขีดที่ขอบ หรือรอยน้ำหมึกบนภาพ วิธีการทำงานของฟงกชันคือการดึงขอมูลที่เสียหาย

ออกมาจากรูปภาพตนฉบับ(รูปภาพ (ก) และ (ข)) แลวแทนที่สวนที่ถูกทำลายดวยพิกเซลที่ลักษณะคลายกัน

จากพิกเซลรอบขางแลวจึงทำใหกลมกลืนไปกับรอบขาง(รูปภาพ (ค))[22] ดังรูปที ่2.5  

 

     
          (ก)       (ข)    (ค) 

 

  รูปที่ 2.5 (ก) แผนภาพจับคูความลึกตนฉบับ (ข) สวนที่ขาดหายของแผนภาพจับคูความลึกจากภาพ (ก) และ 

(ค) แผนภาพจับคูความลึกท่ีผานการปรับปรุงโดยการอินเพนท 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทท่ี 3  

การออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชัน 

 

3.1 หลักการ แนวคิด วิธีการ และเทคนิคที่ใช้ในการออกแบบแอปพลิเคชัน 

 แอปพลิเคชันนี้ถูกพัฒนาขึ้นมาเพ่ือใหผูใชสามารถสรางภาพจับคูความลึกจากภาพสองมิติไดตั้งแตการ

ถายภาพไปจนสรางภาพจับคูความลึกใหอัตโนมัติ การทำงานหลักของแอปพลิเคชัน ไดแก การใชกลองถาย

วีดิโอ การมองภาพ3มิติ การสรางและบันทึกภาพจับคูความลึกเพ่ือใหสามารถนำไปใชงานได 

 ในการออกแบบแอปพลิเคชันนี้ เนนฟงกชันการทำงานและการสงถายขอมูลเปนหลัก ทางผูพัฒนาใช

การออกแบบแอปพลิเคชันแบบการออกแบบเชิงฟงกชัน (function oriented design) และใชการออกแบบ

ระบบแบบแอจไจล (agile) 

 

3.2 การออกแบบโครงสร้างหรือสถาปตยกรรมของแอปพลิเคชัน 

 แอปพลิเคชันนี้จะมีการทำงาน 2 สวนหลัก คือ สวนที่มีการทำงานและใชทรัพยากรบนมือถือ ไดแก 

การเรยีกใชกลองเพ่ือบันทึกภาพวิดีโอ การแสดงผลสามมิติที่ไดจากการสรางทดแทนภาพสามมิติ และสวนที่

ทำงานและใชทรัพยากรภายนอกเพ่ือจัดการคำนวณขอมูลและแปลงผลภาพ ไดแก การตัดและคัดเลือกภาพ

จากคลิปวิดีโอ การตรวจหาความลึกของวัตถุและสรางแผนภาพจับคูความลึก และการสรางทดแทนภาพสาม

มิติ ดังแสดงในรูปที่ 3.1 
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    รูปที่ 3.1 แผนภาพสถาปตยากรรมของแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับการสรางภาพจับคูความ

ลึกและการบูรณะภาพสามมิติ 

 

 

 

server 

Application 
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3.3 แผนภาพอธิบายการทำงานของซอฟต์แวร์ที่ออกแบบ  

3.3.1 แผนภาพปริบท 

 

   รูปที่ 3.2 แผนภาพปริบท (Context Diagram) ของแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพ

สามมิต ิ

รูปที่ 3.2 แสดงแผนภาพปริบท(Context Diagram) ของแอปพลิเคชัน ที่แสดงถึงขอมูลที่ผูใชนำเขาสู

แอปพลิเคชัน และผลลัพธจากแอปพลิเคชันที่จะสงกลับสูผูใชในการทำงาน ดังนี้  

      1. ผู ใชทำการถายรูปวิดีโอดวยแอปพลิเคชัน และแอปพลิเคชันจะสงสัญญาณกลับมาเมื ่อเสร็จสิ้น

กระบวนการทำงาน  

      2. ผูใชเลือกภาพที่ถูกสรางแผนภาพจับคูความลึกแลว จากนั้นแอปพลิเคชันจะสงขอมูลภาพและแผนภาพ

จับคูความลึกที่คูกันกลับสูผูใช 

      3. ผูใชเลือกดูภาพแบบสามมิติหลังจากเลือกภาพที่ถูกสรางแผนภาพจับคูความลึกแลว จากนั้นแอปพลิเค

ชันจะแสดงภาพที่เลือกในระบบภาพสามมิติ 
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3.3.2 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 0 

 

รูปที่ 3.3 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับท่ี 0 

 รูปที่ 3.3 แผนภาพกระแสขอมูล (dataflow) แสดงการไหลของขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับ

คูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับท่ี 0 ซึ่งมีภาพรวมการทำงานของระบบตามลำดับดังนี้ 

      1. ผูใชกดถายวิดีโอจากแอปพลิเคชัน 

      2. แอปพลิเคชันรับวิดีโอเขามา ตัดและเลือกภาพจากเฟรมของวิดีโอ 

      3. แอปพลิเคชันสรางแผนภาพจับคูความลึกสำหรับแตละเฟรมภาพที่เขาคูกัน และบันทึกเอาไว 
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      4. แอปพลิเคชันสรางโมเดลสามมิติและบันทึกเอาไวพรอมกับสงสัญญาณบอกผูใชวาทำงานเสร็จแลว 

      5. ผูใชกดดูภาพและแผนภาพจับคูความลึก และ/หรือ กดดูรูปภาพสามมิติ (ทำหรือไมทำก็ได) แอปพลิเค

ชันจะดึงรูปภาพ แผนภาพจับคูความลึก และ/หรือ โมเดลสามมิติมาแสดงผล (ทำหรือไมทำก็ได) 

 

3.3.3 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 1: เลือกเฟรม  

 

  รูปที่ 3.4 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับที่ 1 

เลือกรูปภาพจากคลิปวิดีโอ 

 รูปที่ 3.4 แสดงแผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ 

ระดับที่ 1 เปนการเลือกรูปภาพจากคลิปวิดีโอ ซึ่งแสดงการไหลของขอมูลในสวนการตัดและเลือกรูปภาพจาก

คลิปวิดีโอ โดยแจงรายละเอียดแตละกระบวนการตามตารางที่ 3.1-3.3 ดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 3.1 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.1 ตัดคลิปวิดีโอเปนภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.1 

Process name Slice picture 

Description ตัดรูปจากคลิปวิดีโอ 

Input ไฟลคลิปวิดีโอ 

Output รูปภาพพ้ืนสีประมาณ 20  

Comment รูปภาพที่ตัดมาจะมีจำนวนมากท่ีสุดที่ 20 รูปแต

สามารถที่จะนอยกวา 20 รูปขึ้นอยูกับความยาว

วิดีโอ กระบวนการนี้ เปนการทำงานโดยใชไลบรารี่

ของ OpenCV 

 

ตารางที่ 3.2 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2 เปรียบเทียบรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2 

Process name Compare pictures 

Description เปรียบเทียบความเหมือนกันของรูปภาพ 

Input รูปภาพพ้ืนสีประมาณ 20 รูป 

Output เปอรเซ็นความเหมือนของรูปภาพประมาณ 20รปู / 

รูปภาพพ้ืนสีประมาณ 20 รูป 

Comment อธิบายรายละเอียดเพ่ิมเติมที ่3.3.6 
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ตารางที่ 3.3 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.3 เลือกรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.3 

Process name Choose picture 

Description เลือกคูรูปภาพที่มีคาความเหมือนมากท่ีสุด 

Input เปอรเซ็นความเหมือนของรูปภาพประมาณ 20รูป / 

รูปภาพพ้ืนสีประมาณ 20 รูป 

Output รูปภาพทางซายและรูปภาพทางขวา / รูปทางซาย 

Comment รูปภาพทั้ง2รูปภาพจะเปนรูปภาพที่มีความเหมือน

ที่สุดจากทั้งหมดประมาณ 20 รูปโดยรูปที่ไดจะ

แบงเปนรูปทางซาย และ รูปทางขวา 

 

3.3.4 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 1: สร้างภาพแผนภาพจับคู่ความลึก  

 

  รูปที่ 3.5 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับที่  1 

สรางแผนภาพจับคูความลึก 

  รูปที่ 3.5 แสดงแผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ 

ระดับที่ 1 สำหรับสรางแผนภาพจับคูความลึก ที่แสดงการไหลของขอมูลในสวนการสรางแผนภาพจับคูความ

ลึก โดยแจงรายละเอียดแตละกระบวนการตามตารางที่ 3.4-3.6 ดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 3.4 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 3.1 ใชตัวกรองมัธยฐาน 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.1 

Process name Apply median Filter 

Description เกลี่ยรูปภาพทั้ง 2 รูปดวยตัวกรองมัธยฐาน 

Input รูปภาพทางซายและรูปภาพทางขวา 

Output รูปภาพทางซายและรูปภาพทางขวา 

Comment ลบสิ่งรบกวนของรูปที่เกิดจากการถายรูปออก 

ตัวกรองมีขนาด 5*5 

 

ตารางที่ 3.5 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 3.2 สรางแผนภาพจับคูความลึกดวยภาพสเตอริโอ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.2 

Process name Apply Stereo matching 

Description ใชการทำสเตอริโอแมทชิ่งเพื่อสรางแผนภาพจับ

คูความลึก 

Input รูปภาพทางซายและรูปภาพทางขวา 

Output แผนภาพจับคูความลึก 

Comment กระบวนการนี้ เปนการทำงานโดยใชไลบรารี่ของ 

OpenCV 
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ตารางที่ 3.6 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 3.3 ปรับปรุงแผนภาพจับคูความลึก 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3 

Process name Depth map restoration 

Description ปรับปรุงคุณภาพแผนภาพจับคูความลึก 

Input แผนภาพจับคูความลึก 

Output แผนภาพจับคูความลึก 

Comment อธิบายรายละเอียดเพิ่มเติมที่ 3.3.7 

 

3.3.5 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 1: สร้างภาพสามมิติ  

 

  รูปที่ 3.6 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับที่ 1 

สรางภาพสามมิต ิ

 รูปที่ 3.6.แสดงแผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ 

ระดับที่ 1 สำหรับสรางภาพสามมิติ ที ่แสดงการไหลของขอมูลในสวนการสรางภาพสามมิติ โดยแจง

รายละเอียดแตละกระบวนการตามตารางที่ 3.7-3.8 ดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 3.7 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 4.1 สรางจุด 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 4.1 

Process name Make points 

Description นำรูปภาพและแผนภาพจับคูความลึกไปสรางลิสของ

แตละจุด 

Input รูปภาพและแผนภาพจับคูความลึก 

Output ลิสของแตละจุดในแตละพิกเซลในรูปภาพ 

Comment ลิซเก็บขอมูล ตำแหนงในแกน x ตำแหนงในแกน y 

ตำแหนงในแกน z และคาสี  

 

ตารางที่ 3.8 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 4.2 สรางรูปภาพสามมิติ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 4.2 

Process name Create 3D 

Description นำลิสของแตละพิกเซลมาสรางเปนไฟลสามมิติ 

Input ลิสของแตละจุดในแตละพิกเซลในรูปภาพ 

Output ไฟล โมเดลสามมิติ / สัญญาณ บอกวาทำงานเสร็จ

แลว 

Comment ไฟลโมเดลสามมิติใช นามสกุล obj และ mtl โดย

ไฟล obj เปนไฟลโมเดล และเ ไฟล mtl เปนไฟล

พ้ืนผิวของโมเดล 
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3.3.6 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 2: เปรียบเทียบภาพ  

 

  รูปที่ 3.7 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับที่ 2 

เปรียบเทียบความเหมือนกันของภาพ 

รูปที่ 3.7 แสดงแผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ 

ระดับที่ 2 สำหรับเปรียบเทียบความเหมือนกันของภาพ ที่แสดงการไหลของขอมูลในสวนการเปรียบเทียบ

ความเหมือนกันของภาพ โดยแจงรายละเอียดแตละกระบวนการตามตารางท่ี 3.9-3.14 ดังตอไปนี้ 

 

ตารางที่ 3.9 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.1 เปลี่ยนรูปเปนรูปพื้นสีเทา 

 

 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.1 

Process name Change to gray scale 

Description แปลงรูปทั้งหมดเปนภาพพ้ืนสีเทา 

Input รูปภาพพ้ืนสีประมาณ 20 รูป 

Output รูปภาพพ้ืนสีเทาประมาณ 20 รูป 

Comment   
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ตารางที่ 3.10 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.2 เลือกคูรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.2 

Process name Select Duo frame 

Description เลือกรูปภาพ 2 รูปภาพจากรูปภาพทั้ง 20 รูป  

Input รูปภาพพ้ืนสีเทาประมาณ 20 รูป 

Output รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Comment ทุกครั้งหลังจากทำการเปรียบเทียบ (2.6) จะกลับมา

เลือกรูปถัดไปจนกวาจะครบทุกรูป โดยใชเปนรูป

ทางซาย และ รูปทางขวา 

 

ตารางที่ 3.11 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.3 ขยับรูปขวา 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.3 

Process name Shift right picture 

Description เลื่อนรูปภาพที่ถูกเลือกเปนทางขวา 

Input รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Output รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Comment เลื่อนรูปทางขวาไปท่ีดานขวาอีก 48 พิกเซล เพ่ือให

สิ่งของหลักในรูปทั้งสองเทากัน 
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ตารางที่ 3.12 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.4 ตัดรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.4 

Process name Crop pictures 

Description ตัดทางซายของรูปทั้ง 2 ออก 

Input รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Output รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Comment ตัดทางซายของทั้งสองรูปออก 48 พิกเซล เพ่ือลบ

สวนที่เปนสีดำที่เกิดจากการเลื่อนออก 

 

ตารางที่ 3.13 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.5 ลดขนาดรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.5 

Process name Reduce pictures size 

Description ลดขนาดของรูปลง 

Input รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Output รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Comment ลดขนาดของรูปลงเหลือ 50% เพ่ือลดปริมาณงาน

ของระบบ  
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ตารางที่ 3.14 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 2.2.6 เปรียบเทียบรูปภาพ 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 2.2.6 

Process name Compare 2 pictures 

Description เปรียบเทียบความเหมือนของรูปภาพ 

Input รูปภาพพ้ืนสีเทา 2 รูป 

Output เปอรเซ็นความเหมือนของรูปภาพ  

Comment ยอนกลับไป เลือกรูปภาพ 2 รูปภาพ(2.2.2) และ

ทำซ้ำจนครบทุกภาพแลวจึงสงเปอรเซ็นความ

เหมือนไปที่ เลือกรูปภาพ(2.3) 

กระบวนการนี้ เปนการทำงานโดยใชไลบรารี่ของ 

openCV 

 

 

3.3.7 แผนภาพกระแสข้อมูล ระดับ 2: ทำให้แผนภาพจับคู่ความลึก  

 

รูปที่ 3.8 แผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ ระดับ

ที่ 2 ปรับปรุงคุณภาพแผนภาพจับคูความลึก 

รูปที่ 3.8 แสดงแผนภาพกระแสขอมูลในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสามมิติ 

ระดับที่ 2 เพื่อปรับปรุงคุณภาพแผนภาพจับคูความลึก ที่แสดงการไหลของขอมูลในสวนปรับปรุงคุณภาพ

แผนภาพจับคูความลึก โดยแจงรายละเอียดแตละกระบวนการตามตารางที่ 3.15-3.16 ดังตอไปนี ้ 
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ตารางที่ 3.15 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 3.3.1 เกลี่ยภาพดวยตัวกรองมัธยฐาน 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3.1 

Process name Apply median Filter 

Description เกลี่ยแผนภาพจับคูความลึกดวยตัวกรองมัธยฐาน 

Input แผนภาพจับคูความลึก 

Output แผนภาพจับคูความลึก 

Comment ลบสิ่งรบกวนของรูปที่เกิดจากความแปรปรวนของ

อัลกอริทึม ตัวกรองมีขนาด 7*7 

 

ตารางที่ 3.16 รายละเอียดการทำงานของกระบวนการที่ 3.3.2 ปดรูในรูป 

Process Description 

System Mobile application for depth map image 

generation and 3D image reconstruction 

Context number 3.3.2 

Process name Apply Inpaint 

Description ปดรูสีดำในรูป 

Input แผนภาพจับคูความลึก 

Output แผนภาพจับคูความลึก 

Comment กลบรองรอยสีดำในแผนภาพจับคูความลึกที่เกิดจาก

การที่ไมมีขอมูลสามมิติในสวนที่เขาไมถึง 

กระบวนการนี้ เปนการทำงานโดยใชไลบรารี่ของ 

OpenCV 
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3.4 การออกแบบโครงสร้างส่วนต่อประสานผู้ใช้ 
 

 
 

  รูปที่ 3.9 แผนภาพโครงสรางสวนตอประสานผูใชในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและบูรณะภาพสาม

มิติ  

 รูปที่ 3.9 แสดงแผนภาพโครงสรางสวนตอประสานผูใชในแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกและ

บูรณะภาพสามมิติ ที่แสดงการเชื่อมตอสวนตอประสานผูใชในแตละหนา ไดแก 

      1. หนาจอเมนูหลัก สามารถเขาถึงหนา หนาจอถายภาพ และ หนาจอแกลเลอรี 

      2. หนาจอถายภาพ สามารถเขาถึงหนา หนาจอเมนูหลัก 

      3. หนาจอแกลเลอรี สามารถเขาถึงหนา หนาจอเมนูหลัก และ หนาจอรายละเอียด 

      4. หนาจอรายละเอียด สามารถเขาถึงหนา หนาจอแกลเลอรี และ หนาจอแสดงผลภาพสามมิติ 

      5. หนาจอแสดงผลภาพสามมิติ สามารถเขาถึงหนา หนาจอรายละเอียด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



27 
 

3.5 การออกแบบส่วนต่อประสานผู้ใช้ 

3.5.1. หนาจอเมนูหลัก 

 

รูปที่ 3.10 รูปแสดงหนาจอหลัก 

 รูปที่ 3.10 แสดงหนาจอเมนูหลัก เปนหนาจอแรกที่ผูใชจะพบเมื่อเปดใชงานแอปพลิเคชัน โดยมี

สวนประกอบ ดังนี้ 

      3.5.1.1. สวนหัว ของแอปพลิเคชัน 

      3.5.1.2. ปุมสำหรับเขาสูหนาจอถายภาพ 

      3.5.1.3. ปุมสำหรับเขาสูหนาจอแกลเลอรี 
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3.5.2. หนาจอถายภาพ 

 

รูปที่ 3.11 รูปแสดงหนาจอถายภาพ 

รูป 3.11 แสดงหนาจอถายภาพ เปนหนาจอที่ผูใชดำเนินการถายวีดิโอสำหรับการนำไปสรางแผนภาพ

จับคูความลึก โดยมีสวนประกอบ ดังนี้ 

      3.5.2.1. สวนหัวของแอปพลิเคชัน 

      3.5.2.2. สวนแสดงผลภาพ 

      3.5.2.3. ปุมถายวีดิโอ 
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3.5.3. หนาจอแกลเลอรี 

 

รูปที่ 3.12 รูปแสดงหนาจอแกลเลอรี 

รูปที่ 3.12 หนาจอแกลเลอรี่ เปนหนาจอที่ใชแสดงวิดิโอที่ถายจากหนาจอถายภาพโดยผูใชสามารถ

เลือกวิดิโอจากรายการเพ่ือแสดงรายละเอียดเพ่ิมเติมในหนาจอแสดงรายละเอียด โดยมีสวนประกอบ ดังนี้ 

      3.5.3.1. สวนหัวของแอปพลิเคชัน 

      3.5.3.2. ชื่อหนาจอ 

      3.5.3.3. รายการของวิดิโอ 
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3.5.4. หนาจอรายละเอียด 

 

รูปที่ 3.13 รูปแสดงหนาจอรายละเอียด 

รูปที่ 3.13 หนาจอรายละเอียดแสดงภาพจากวีดิโอและภาพจับคูความลึกที่สรางไดจากแอปพลิเคชัน 

โดยมีสวนประกอบ ดังนี้ 

      3.5.4.1. สวนหัวของแอปพลิเคชัน 

      3.5.4.2. ภาพจากวิดิโอตนฉบับ 

      3.5.4.3. ภาพจับคูความลึก 

      3.5.4.4. ปุมสำหรับสงออกภาพจับคูความลึก 

      3.5.4.5. ปุมสำหรับแสดงผลภาพสามมิติ 
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3.5.5. หนาจอแสดงผลภาพสามมิติ  

 

รูปที่ 3.14 รูปแสดงหนาจอแสดงผลภาพสามมิติ 

รูปที่ 3.14 หนาจอรายละเอียดแสดงผลภาพสามมิติใชสำหรับแสดงภาพที่จับคูกับภาพจับคูความลึก

ในรูปแบบสามมิติ โดยมีสวนประกอบ ดังนี้ 

      3.5.5.1. สวนหัวของแอปพลิเคชัน 

      3.5.5.2. สวนแสดงผลภาพสามมิติ 

 

 

 

 

 

 



บทท่ี 4  

ผลการทำงานของแอปพลิเคชัน 

สำหรับการพัฒนาแอปพลิเคชันในโครงงานนี้ สามารถแบงสวนการทำงานหลักของแอปพลิเคชันได

เปน 2 สวน คือ สวนสำหรับการสรางแผนภาพจับคูความลึก และ สวนสำหรับแสดงผล ซึ่งบทนี้จะทำการ

แสดงผลลัพธในสวนตาง ๆ ของแอปพลิเคชันและคุณภาพของผลลัพธที่ไดจากการใชงานแอปพลิเคชัน  

 

4.1 ส่วนสำหรับการสร้างแผนภาพจับคู่ความลึก 

 การรางแผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากแอปพลิเคชันมีสวนในการทำแบงเปนสวน ๆ ไดแก การตัดและ

เลือกเฟรมของภาพ การจับคูและเปรียบเทียบภาพที่ไดจากการเลือกเฟรมภาพ การสรางแผนภาพจับคูความ

ลึกดวยภาพสเตอริโอ การปรับปรุงแผนภาพจับคูความลึก และการสรางไฟลสามมิติ 

 4.1.1 การตัดและเลือกเฟรมของภาพ  

เฟรมที่ไดจากการตัดโดยใชไลบรารี่ OpenCV ตัดจากแตละเฟรมในวิดีโอไดภาพออกมาประมาณ 20 

ภาพ โดยเฉลี่ยจากทัง้คลิปวิดีโอ ดังรูป 4.1 

 

รูปที่ 4.1 รูปที่ไดจากการตัดไฟลคลิปวิดีโอ 

 4.1.2 การจับคูและเปรียบเทียบรูปภาพที่ไดจากการเลือกเฟรมภาพ 

นำทุกภาพมาเปรียบเทียบกันดวยฟงกชันการเปรียบเทียบความเหมือนของโครงสราง (SSIM) โดย 

ภาพแตละภาพจะถูกเริ่มเปรียบเทียบโดยตั้งคาภาพที่ I เปนภาพทางซาย แลวขยับภาพทางขวาไปทางขวา 48 

พิกเซล(ภาพดานซายวัตถุจะอยูทางขวาของภาพ อางอิงจากตำแหนงกลอง) แลวจึงคอยใชฟงกชัน SSIM หาคา

เปอรเซ็นตความเหมือนของภาพทั้งสอง ทำวนซ้ำจนครบทุกรูปแลวจึงเลือกคูที่มีคาเปอรเซ็นความเหมือนมาก

ที่สุด โดยจะไดออกมาเปนภาพทางซายและภาพทางขวาอางอิงจากตำแหนงของกลอง ดังรูปที่ 4.2 
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                  (ก)                                                                (ข) 

รูปที่ 4.2 (ก) รูปทางซาย (ข) รูปทางขวา 

 4.1.3 การสรางแผนภาพจับคูความลึกดวยภาพสเตอริโอ 

 นำภาพทางซายและภาพทางขวามาใชตัวกรองมัธยฐานปรับปรุงภาพ แลวใชไลบรารี่ OpenCV สราง

แผนภาพจับคูความลึกดวยวิธีการจับคูสเตอริโอ (stereo matching) ดังรูปที่ 4.3 

 

รูปที่ 4.3 แผนภาพความลึกที่ไดจากวิธีการจับคูสเตอริโอ 

 4.1.4 การปรับปรุงแผนภาพจับคูความลึก 

 นำแผนภาพจับคูความลึกที่ไดมาปรับปรุงคุณภาพ ดวยการใสตัวกรองมัธยฐานอีกครั้งเพ่ือลบรอยจุดสี

ขาวที่ฟงกชัน inpaint ไมสามารถลบได(รูปภาพ (ก)) แลวจึงเรียกใชฟงกชัน inpaint มากลบรองสีดำที่เกิดจาก

การที่ไมมีขอมูลสามมิติในสวนที่เขาไมถึงโดยฟงกชัน inpaint จะดึงขอมูลสีดำจากรูปมาแลวสรางเปนฟลเตอร

(รูปภาพ (ข)) แลวนำฟลเตอรมากลบรอยแหวงของรูป(รูปภาพ (ค))  
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                                    (ก)                                                                    (ข) 

 

(ค) 

  รูปที่ 4.4 (ก) แผนภาพความลึกหลังจากใชตัวกรองมัธยฐาน (ข)ตัวกรองแสดงสวนที่ถูกกลบจากฟงกชัน 

Inpaint (ค) แผนภาพความลึกหลังจากทำการปรับปรุงคุณภาพแลว 

 4.1.5 การสรางไฟลสามมิติ 

 หลังจากไดรูปภาพทางซายที่ใชเปนรูปภาพหลักและแผนภาพจับคูความลึกที่สัมพันธกันแลว นำแตละ

พิกเซลในรูปมาสรางลิสเพ่ือเก็บขอมูลของแตละจุดในระนาบสามมิติ โดยในลิสนั้นจะเก็บขอมูล ตำแหนงบนระ

ราบแกน x ตำแหนงบนระนาบแกน y และ สีของพ้ืนผิวจุดนั้นๆ จากรูปภาพหลัก และตำแหนงบนระนาบแกน 

z จากรูปแผนภาพจับคูความลึก โดยเมือแสดงลิสทั้งหมดของรูปจะไดโมเดลในลักแษณะดงัรูปที่ 4.5 จากนั้นจึง

นำแตละจุดมาเชื่อมกัน โดยแตละจุดจะเชื่อมเขากับจุดอ่ืนๆที่สัมพันธกัน สรางเปนระนาบที่เชื ่อมตอจุด

เหลานั้น แลวเก็บโมเดลไวเปนไฟล .obj และเก็บสีพ้ืนผิวของจุดเหลานั้นไวเปนไฟล .mtl 
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รูปที่ 4.5 โมเดลที่ไดจากการแสดงลิสของจุดบนระนาบสามมิติ 

 

4.2 ส่วนสำหรับแสดงผล 

 สวนสำหรับแสดงผลของแอปพลิเคชันสามารถแบงออกไดเปนสองสวนคือ สวนของภาพสองมิติคูกับ

แผนภาพจับคูความลึก และ สวนของภาพสามมิติ 

 4.2.1 ภาพสองมิติคูกับแผนภาพจับคูความลึก 

 ภาพที่นำมาใชแสดงใหกับผูใชคือภาพทางซายที่ไดจากการคัดเลือกภาพในขั้นตอนการสรางแผนภาพ

จับคูความลึก และแผนภาพจับคูความลึกที่นำมาใชแสดงใหกับผูใชแผนภาพจับคูความลึกที่ไดหลังจากปรับปรุง

คุณภาพเรียบรอยแลว ดังรูปที่ 4.6 

     

                  (ก)                                                                (ข) 

รูปที่ 4.6 (ก) รูปทางซาย (ข) แผนภาพจับคูความลึก 

  



36 
 

4.2.2 ภาพสามมิติ 

 ภาพสามมิติที่นำมาแสดงนั้นเปนไฟลที่มีนามสกุลเปน .obj และนามสกุล .mtl โดยไฟล .obj เปนไฟล

โมเดลสามมิติ เก็บคาตำแหนงของจุดในรูปภาพในระนาบสามมิติ และระนาบที่เชื่อมตอจุดแตละจุดที่สัมพันธ

กัน และไฟล .mtl เปนไฟลพื้นผิวของโมเดลสามมิติ เก็บคาสีของแตละจุดเอาไว โดยทั้งสองไฟลใชไลบรารี่ 

OpenGL ในการแสดงผลรวมกันบนโทรศัพทมือถือ โดยลักษณะของรูปสามมิติสามารถเห็นไดดังรูปที ่4.7 

 

รูปที่ 4.7 ภาพสามมิติของแผนภาพจับคูความลึกท่ีสรางข้ึน 

 

4.3 คุณภาพของผลลัพธ์ที่ได้จากการใช้งานแอปพลิเคชัน 

4.3.1 แผนภาพจับคูความลึก 

ผลลัพธที่ไดจากการใชแอปพลิเคชันมีคุณภาพอยูในเกณฑดี เมื่อวิดีโอที่นำเขามีการควบคุมปจจัย  

ตาง ๆ ตรงตามขอบเขตของการสรางแอปพลิเคชัน คือ วัตถุในวิดีโอที่นำเขามาจะตอง ไมมีการสั่นไหวใน

แนวแกนตั้ง วัตถุตองเปนวัตถุอยางงายคือมีขอบและรูปทรงชัดเจนและไมมีการสะทอนแสง ซึ่งนั่นรวมไปถึง

การที่แหลงกำเนิดแสงจะตองอยูไกลจากวัตถุทำใหวัตถุไมเกิดแสงสะทอนดวยหรือก็คือเปนการใชแสงจากดวง

อาทิตยแทนแสงจากหลอดไฟ โดยการวัดผลคุณภาพของการสรางแผนภาพจับคูความลึกนั้นดูจาก 2 ปจจัย คือ 

1 รูปรางของวัตถุชัดเจน และ 2 แผนภาพความลึกที่ไดจะตองบอกไดอยางถูกตองวาวัตถุอยูขางหนาหรืออยู

ขางหลัง  
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ไดมีการเปรียบเทียบระหวางแผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากแอปพลิเคชัน(รูปภาพ (ข) และ รูปภาพ 

(จ)) และ แผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากโทรศัพทมือถือรุน iPhone 11 ที่มีฟงกชันในการดึงแผนภาพจับ

คูความลึก ผานการถายรูปในโหมด portrait (รูปภาพ (ค) และ รูปภาพ(ฉ)) พบวารูปภาพที่ไดออกมานั้นมี

คุณลักษณะที่ใกลเคียงกันคือ สามารถมองเห็นรูปรางของวัตถุไดอยางชัดเจน และสามารถบอกความลึกตื้นของ

วัตถุไดอยางถูกตอง แตพบถึงความตางคือ แผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากโหมด portrait บนโทรศัพทมือถือ 

iPhone 11 นั้นมีการทำ segment ในการแบงพื้นที่ของวัตถุแลว Thresholding ความลึกของวัตถุ ซึ่งทำให

เกิดความตางระหวางความลึกของระดับพื้นที่ที่วัตถุตั้งอยูและความลึกของวัตถุจริง โดยในที่นี้ไดนำมาแสดง

เปนสองสวนคือรูปภาพที่ไมไดไดมีการควบคุมปจจัยของวิดีโอตามขอบเขตของงาน(รูปภาพ (ก) รูปภาพ (ข) 

และรูปภาพ (ค)) และ รูปภาพที่ไดมีการควบคุมปจจัยของวิดีโอ(รูปภาพ (ง) รูปภาพ (จ) และ รูปภาพ (ฉ)) 

สามารถเห็นไดดังรูปที่ 4.8 

       

(ก)                                         (ข)                                        (ค) 

        

                    (ง)                                           (จ)                                        (ฉ) 

     รูปที่ 4.8 (ก) รูปภาพ 2 มิติรูปภาพที่ 1 (ข) แผนภาพจับคูตวามลึกท่ีไดจากการใชแอปพลิเคชันของรูปที่ 1 

(ค) แผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากการถายรูปในโหมด portrait ของรูปที่ 1 (ง) รูปภาพ 2 มิติรูปภาพที่ 2 (จ) 

แผนภาพจับคูตวามลึกที่ไดจากการใชแอปพลิเคชันของรูปที่ 2 (ฉ) แผนภาพจับคูความลึกที่ไดจากการถายรูป

ในโหมด portrait ของรูปที่ 2 

 4.3.2 ภาพสามมิติ 

 จากการสรางโมเดลภาพสามมิติที่ไดกลาวไป ผลลัพธของโมเดลสามมิติสามารถวัดผลไดจากการที่

สามารถดูความแตกตางของความลึกระหวางวัตถุและพื้นหลังไดอยางชัดเจน โดยสามารถดูระดับของวัตถุนั้น

ไดจากมมุมองตางๆ โดยมุมที่สามารถมองเห็นความตางนั้นไดอยางชัดเจนคือ มุมดานหนา(รูปภาพ (ก) รูปภาพ

(ง) และ รูปภาพ (ช)) มุมดานขาง 90 องศาในแนวแกน x เมื่อเทียบกับระนาบสามมิติ(รูปภาพ (ข) รูปภาพ(จ) 
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และ รูปภาพ (ซ))  และ มุมดานบน 90 องศาในแนวแกน y เมื่อเทียบกับระนาบสามมิติ(รูปภาพ (ค) รูปภาพ

(ฉ) และ รูปภาพ (ฌ))  ดังรูปที่ 4.9 

 

                    (ก)                                           (ข)                                  (ค) 

              

                    (ง)                                           (จ)                                   (ฉ) 

    

                    (ช)                                           (ซ)                                   (ฌ) 

    รูปที่ 4.8 (ก) มุมดานหนาของโมเดลสามมิติรูปที่ 1 (ข) มุมดานขางของโมเดลสามมิติรูปที่ 1 (ค) มุมดานบน

ของโมเดลสามมิติรูปที่ 1  (ง) มุมดานหนาของโมเดลสามมิติรูปที่ 2 (จ) มุมดานขางของโมเดลสามมิติรูปที่ 2 

(ฉ) มุมดานบนของโมเดลสามมิติรูปที่ 2 (ช) มุมดานหนาของโมเดลสามมิติรูปที่ 3 (ซ) มุมดานขางของโมเดล

สามมิตริูปที่ 3 (ฌ) มุมดานบนของโมเดลสามมิติรูปที่ 3 

 

 



บทท่ี 5 

ปญหาอุปสรรคในการดำเนินงานและข้อเสนอแนะ 

 ในสวนนี้จะกลาวถึงปญหาอุปสรรคในการดำเนินงาน วิธีแกปญหา ขอเสนอแนะ และบทสรุป ของการ 

พัฒนาแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับการสรางภาพจับคูความลึกและการบูรณะภาพสามมิติ 

 

5.1 บทสรุป 

 ผูพัฒนาไดพัฒนาแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับการสรางภาพจับคูความลึกและการบูรณะ

ภาพสามมิติที่สามารถสรางภาพจับคูความลึกจากวีดิโอ เพื่อชวยลดคาใชจายจากการใชอุปกรณเฉพาะได โดย

การทำงานของแอปพลิเคชันสามารถแบงออกไดเปนสองสวนคือ สวนในการสรางภาพจับคูความลึก และสวน

ของการบูรณะภาพสามมิติ โดยผลลัพธที่ไดออกมาในลักษณะที่ดีมาก สามารถมองเห็นความลึกตื้นของวัตถไุด

อยางชัดเจนเมือ่สามารถควบคุมปจจัยของวัตถุในวิดีโอที่นำเขาสูแอปพลิเคชันใหตรงกับขอบเขตของงานคือ ไม

มีการสั่นไหวในแนวแกนตั้ง วัตถุตองเปนวัตถุอยางงายคือมขีอบและรูปทรงชัดเจนและไมมีการสะทอนแสง 

 

5.2 ปญหาและอุปสรรคในการดำเนินงานและวิธีการแก้ไข 

5.2.1. ปญหา : เนื่องจากหลักการทำงานของการสรางแผนภาพจับคูความลึกดวยภาพสองมิติเปนการ

เลียนแบบสายตาของมนุษยที่มองวัตถุในเวลาและสภาพแวดลอมเดียวกัน จึงทำใหยาก

ตอการควบคุมสภาพแวดลอมเพ่ือจะทำใหจำลองการทำงานแบบนั้นได จึงทำใหฟงกชัน

การสรางแผนภาพจับคูความลึกสรางออกมาไดไมดีเทาที่ควร  

         วิธีแก้ไข : ศึกษาวิธีการสรางแผนภาพจับคูความลึกวิธีอื่นเพิ่มเติมหรือศึกษาวิธีกระบวนการลด

และกำจัดสิ่งรบกวนในภาพ 

5.2.2 ปญหา : ซอฟตแวรที่ใชในการพัฒนาแอปพลิเคชันมีความซับซอนและยากตอการใชงาน 

         วิธีแก้ไข : คนควาหาความรูเพิ่มเติมเกี่ยวกับเครื่องมือที่ใชในการพัฒนาโดยอางอิงจากขอมูล

หลายแหลงขอมูล เพ่ือใหไดขอมูลทีถู่กตอง 
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5.2.3 ปญหา : ผูพัฒนาไมสามารถเปรียบเทียบผลลัพธที่ไดจากแอปพลิเคชันกับวิธีการหลักคือการใช

กลองสเตอริโอได 

         วิธีแก้ไข : ซื้อกลองสเตอริโอมาเพื่อเปรียบเทียบหรือใชวิธีอื่นๆสำหรับการสรางแผนภาพจับ

คูความลึกมาเพ่ือเปรียบเทียบ 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

 แอปพลิเคชันนี้มีผลที่นาพึงพอใจสำหรับการสรางแผนภาพจับคูความลึกเมื่อมีการกำหนดตัวแปร   

ตาง ๆ ในการถายซึ่งอาจจะเปนเรื่องยากเมื่อตองนำมาใชงานจริง เชนการควบคุมแหลงกำเนิดแสงใหแสงมี

ความสม่ำเสมอ หรือในสวนของการขยับภาพในแนวตั้ง ซึ่งขอจำกัดบางอยางสามารถนำมาแกไขเพื่อพัฒนา

แอปพลิเคชันใหด ีย ิ ่งข ึ ้นในการใชงานไดเชน การใชความรู ในเรื ่องของการจัดเร ียงภาพยอย(Image 

registration)  มาชวยในการแกไขการถายวิดีโอที่มีความสั่นไหวในแนวตั้งได 
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 reconstruction 

อาจารยที่ปรึกษา        รศ. ดร. รัชลิดา ลิปกรณ 

ผูดำเนินการ        1. นาย นิรวิทย ศิริสวัสดิ ์  เลขประจำตัวนิสิต 5933637523 

         2. นาย สุพจน ชนะพันธ  เลขประจำตัวนิสิต 5933663823 

         สาขาวิชา วิทยาการคอมพิวเตอร ภาควิชาคณิตศาสตรและวิทยาการ

คอมพิวเตอร 

         คณะวิทยาศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

 

หลักการและเหตุผล 

 มนุษยมีการใชสัญลักษณในการสื่อความหมายมาเปนเวลายาวนาน ตั้งแตยุคกอนประวัติศาสตรที่มี

การใชภาพวาดบนผนังถ้ำเพื่อบันทึกเหตุการณที่เกิดขึ้นยุคที่มนุษยมีการใชตัวอักษรภาพในการสื่อความหมาย

เชนยุคอียิปตโบราณ ตราบจนถึงยุคที่ใชภาพถายเพื่อสื่อความหมายเพื่อใหเขาใจไดลึกซึ้งมากกวาการใช

ตัวอักษร แตถึงกระนั้นดวยขีดจำกัดทางดานเทคโนโลยีโดยทั่วไป การบันทึกภาพถายนั้นสามารถทำไดเพียง

บันทึกภาพสองมิติเทานั้น ซึ่งทำใหเกิดความขัดแยงกับการรับรูดวยสายตาของมนุษยซึ่งถูกออกแบบใหมีการ

มองเห็นเปนลักษณะของสามมิติ ดังนั้นคุณคา และ ความหมายที่ไดจากการมองภาพถายโดยทั่วไปถูกลดหลั่น

และเกิดความไมเพียงพอตอความรูสึกของมนุษย 
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ในปจจุบันเทคโนโลยีภาพถายไดถูกพัฒนาอยางตอเนื่อง ทำใหกลองถายภาพสามารถถายภาพที่ระบุ

ความ ลึก-ตื้น ของพ้ืนผิวของวัตถุได โดยใชคลื่นชนิดตาง ๆ ในการวัดคาความลึก[1] ทำใหภาพถายในลักษณะ

นี้สามารถสื่ออารมณความรูสึกของภาพออกมาไดดีมากยิ่งขึ้นและยังสามารถนำไปใชประโยชนในดานอื่น ๆ 

เชนอุตสาหกรรมเกมและภาพยนต[4] อุตสาหกรรมยานยนต[7]  โดยมีการเก็บขอมูลภาพแยกเปนสองไฟลคือ 

ไฟลภาพเชิงพื้นที่ และไฟลภาพจับคูความลึก แตเทคโนโลยีนี้ยังไมสามารถเขาถึงไดอยางกวางขวาง ดวยราคา

ที่คอนขางสูงกวากลองธรรมดา  

 จากการศึกษาขอมูลเกี่ยวกับเทคนิคในการพัฒนาภาพถายเพื่อเพิ่มมิติความ ลึก -ตื้น ใหแกรูปภาพนั้น 

การสรางรูปภาพสามมิติจากการใชภาพจับคูความลึก[14] คือการนำภาพจับคูความลึกของรูปภาพไมวาจะเปน

ภาพทีเ่กิดจากการถายดวยกลองแบบพิเศษหรือไดจากการวาดขึ้นมาใหมแลวนำมาซอนทับกับรูปภาพตนฉบับ

เพื่อสรางเปนโมเดลสามมิติ แตวิธีการไดมาของภาพจับคูความลึกนั้นจำเปนตองใชกลองชนิดพิเศษสังเคราะห

ขึ้นมาหรือตองวาดขึ้นมาเองดวยมือจึงสรางความลำบากใหแกผูใชเปนอยางมาก จึงเกิดคำถามขึ้นวา จะเปนไป

ไดหรือไมที่จะสรางภาพจับคูความลึกขึ้นมาจากภาพตนฉบับสองมิติโดยไมจำเปนตองใชกลองพิเศษหรือวาด

ขึ้นมาเองดวยมือ 

 จากความรูในดานเทคโนโลยีประมวลผลภาพและคอมพิวเตอรวิทัศน[15] ทำใหผูพัฒนาเล็งเห็นวามี

ความเปนไปไดที่จะสามารถนำเทคนิคเหลานี้มาใชในการสรางภาพจับคูความลึกได ผูพัฒนาจึงคิดพัฒนาแอป

พลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกจากภาพถายสองมิติไดแบบอัตโนมัติจะเปนการเพ่ิมคุณคาของภาพถายสองมิติ

ใหสื่ออารมณความรูสึกไดดียิ่งขึ้นและไมจำเปนตองใชตนทุนที่สูงเกินความจำเปน  

 

วัตถุประสงค์ 

 เพื่อสรางแอปพลิเคชันสำหรับโทรศัพทเคลื่อนที่  สำหรับสรางภาพจับคูความลึกอยางอัตโนมัติจาก

วีดิโอ และนำภาพจับคูความลึกท่ีไดมานำเสนอในรูปแบบสามมิติ 
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ขอบเขตของโครงงาน 

1. วัตภุภายในวิดีโอจะตองอยูนิ่ง 

2. วิดีโอจะตองถายรอบวัตถุ 

3. วิดีโอที่นำเขามาใชในแอปพลิเคชันจะตองเปนวิดีโอที่ถายจากตัวแอปพลิเคชันเทานั้น 

4. ความยาวของวิดีโอประมาณ 2 วินาที 

5. วิดีโอที่ไดจากการถายวัตถุจะเปนมุมรอบ ๆ วัตถุประมาณ 15 องศา 

6. ภาพถายที่มีวัตุหลักในภาพอยางนอยหนึ่งชิ้นแตไมเกินสามชิ้น 

7. ภาพถายมีรายละเอียดความลึกตื้นที่ไมซับซอน (วัตถุของภาพและพื้นภาพแยกจากกันอยาง

ชัดเจน ไมมีสวนของขอบที่มากเกินไป หรือ ขอบของวัตถุที่ไมสามารถมองเห็นไดอยางชัดเจน) 

8. ความละเอียดของวิดีโออยูที่ประมาณ 1280 x 720 พิกเซล 

9. ผลลัพธที่ไดเปนภาพสี ภาพจับคูความลึก (Depth map) และภาพสามมิติ 

10. ภาพสามมิติที่ไดจากแอปพลิเคชันสามารถมองเอียงได 120 องศา (60 องศาทางดานขวาและ 60 
องศาทางดานซาย) 

 

วิธีการดำเนินงาน 

1. ศึกษาขอมูลเกี่ยวกับภาพถาย ภาพจับคูความลึก 

2. ศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวของกับภาพจับคูความลึก 

3. ออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชันสรางภาพจับคูความลึกอัตโนมัติ 

4. ทดสอบและปรับปรุงประสิทธิภาพของแอปพลิเคชัน 

5. จัดทำเอกสาร 
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ตารางเวลาการดำเนินงาน 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

2562 2563 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย 

1. ศึกษาขอมูลเกี่ยวกับภาพถาย ภาพ

จับคูความลึก 

         

2. ศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวของกับภาพ

จับคูความลึก 

         

3. ออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชัน

สรางภาพจับคูความลึกอัตโนมัติ 

         

4. ทดสอบและปรับปรุงประสิทธิภาพ

ของแอปพลิเคชัน 

         

5. จัดทำเอกสาร          



49 
 

ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 ประโยชน์ต่อผู้ใช้งาน 

1. สามารถสรางภาพจับคูความลึก (Depth map) จากภาพถายสองมิติ 

2. สามารถแสดงภาพสามมิตโิดยใชภาพจับคูความลึก 

3. สามารถเพ่ิมคุณคาของภาพถายที่มีอยูในปจจุบัน 

4. ประหยัดคาใชจาย 

5. สามารถนำแอปพลิเคชันไปประยุกตใชกับอุตสาหกรรมดานอื่น ๆ 

ประโยชน์ต่อผู้พัฒนา 

1. พัฒนาความรูความเขาใจในการออกแบบและพัฒนาซอฟตแวร 

2. พัฒนาทักษะดานเทคโนโลยีการประมวลภาพ 

3. พัฒนาทักษาะการทำงานภายใตเวลาที่จำกัด 

 

อุปกรณ์และเครื่องมือที่ใช ้

 ฮาร์ดแวร์ 

1. คอมพิวเตอรระบบปฏิบัติการ Windows 10, CPU Intel Core i7-6700HQ, RAM 8 GB     

จำนวน 2 เครื่อง 

2. โทรศัพทเคลื่อนที่ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด จำนวน 1 เครื่อง 

 ซอฟต์แวร์ 

  1. ระบบปฏิบัติการ Windows 10 

2. โปรแกรมออกแบบ Prototype Adobe XD 

3. Visual Studio Code รุนที่ 1.4.0 
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งบประมาณ 

1. RAM 16 GB          3,500 บาท 

2. SSD           2,500 บาท 

3. SSD           2,500 บาท  

4. เมาสไรสาย             500 บาท 

5. แปนพมิพ              400 บาท 

6. ที่รองเมาส             300 บาท 

7. กระดาษ A4             300 บาท 

รวม  10,000 บาท     . 
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ภาคผนวก ข 

เครื่องมือที่ใช้ในการพัฒนา 

 

1. ซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง 

1.1 Android Studio 

Android studio เปนซอฟตแวรที ่ใชสำหรับออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชันสำหรับ

อุปกรณในระบบแปฏิบัติการแอนดรอยด (Android) 

  

 1.2 Microsoft Visual Studio Code 

 Microsoft Visual Studio Code เปนซอฟตแวรที่ใชสำหรับแกไขและจัดการโคด โดยเปน

ซอฟตแวรที่ถูกพัฒนาขึ้นโดยบริษัทไมโครซอฟต สามารถทำงานไดบนระบบปฏิบัติการที่หลากหลาย 

และรองรับภาษาที่ครอบคลุมในการใชงานในการพัฒนาแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื่อนที่สำหรับการ

สรางภาพจับคูความลึกและการบูรณะภาพสามมิติ 

 

 1.3 Postman 

 Postman เปนซอฟตแวรที่ใชสำหรับทดสอบการทำงานของ Application Programming 

Interface หรือ API ซึ่งเปนสวนที่ใชในการเชื่อมตอระหวางแอปพลิเคชันและเซิรฟเวอรที่ใชในการ

ประมวนผลภาพ 

  

 1.4 3D Viewer 

  3D Viewer เปนซอฟตแวรที่ถูกพัฒนาขึ้นเพื่อแสดงผลโมเดลสามมิติบนอุปกรณใน

ระบบปฎิบัติการวินโดวส พัฒนาขึ้นโดยบริษัทไมโครซอฟต 
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2. ภาษาที่ใช้ในการพัฒนา 

 2.1 Java 

 Java เปนภาษาโปรแกรมชิงวัตถุ ที่ถูกพัฒนาขึ้นโดยบริษัท ซัน ไมโครซิสเต็มส ในป พ.ศ. 

2534 ซ่ึงภาษานี้มีจุดมุงหมายเพ่ือใชแทนภาษาซีพลัสพลัส (C++) โดยภาษาจาวาเปนภาษาที่ใชอยาง

แพรหลายและสามารถน้ำไปติดตั้งไดบนระบบปฏิบัติการที่หลายหลาย รวมทั้งระบบปฏิบัติการแอน

ดรอยดที่เปนเปาหมายของงานชิ้นนี้ โดยมไีรบรารี่ที่เก่ียวของดังนี้ 

 2.1.1 OpenGL 

OpenGL คือไลบรารี่ของฟงกชันการทำงานเประมวลผลภาพทั้งในระบบสองมิติ

และสามมิติ เชนการตรวจสอบความลึกจากโมเดลสามมิติ หรือการสรางและแสดงผลโมเดล

สามมิติ โดยการทำงานมักจะเชื่อมตอตรงไปที่หนวยประมาลผล GPU เพื่อเพ่ิมประสิทธิภาพ

ในการทำงาน  

 

2.2 Python 

 Python คือ ภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอรระดับสูง โดยถูกออกแบบมาใหเปนภาษาสคริปตที่

อานงาย  โดยตัดความซับซอนของโครงสรางและไวยกรณของภาษาออกไป ในสวนของการแปลง

ชุดคำสั่งที่เขียนใหเปนภาษาเครื่อง Python มีการทำงานแบบ Interpreter คือเปนการแปลชุดคำสั่ง

ทีละ บรรทัดเพื่อปอนเขาสูหนวยประมวลผลใหคอมพิวเตอรทำงานตามที่เราตองการ โดยมีไรบรารี่ที่

เกี่ยวของดังนี ้

 2.2.1 OpenCV 

 OpenCV คือ ไลบรารี่รวมฟงกชันสำหรับการประมวลผลภาพในการใชงานเกี่ยวกับ

คอมพิวเตอรวิทัศนแบบเรียลไทม ถูกพัฒนาขึ้นโดยบริษัทอินเทล โดยในไลบรารี่นี้มีฟงกชันที่

ใชในงานนี้หลายอยาง เชน การอานภาพและวีดิโอ การแปลงขนาดภาพ เปนตน 

2.2.1 Flask 

 Flask เปนไลบรารี่สำหรับเขียนเว็บเฟรมเวิรคที่เขียนมาเพื่อภาษาไพทอนเพื่อใช

รวมกันกับ webserver โดยเปนเฟรมเวิรคที่มีขนาดเล็กสามารถขยายนาดได โดยเปนไรบรา

รี่ที่เปนที่นิยม 
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2.2.2 Json 

 Json เปนไรบรารี่ที่ใชจัดการไฟลในสกุล .json หรือ Java Script Object Notation 

โดยใชไฟลในสกุลนี้ในการสงตอขอมูลระหวางแอปพลิเคชันและเซิรฟเวอร 

2.2.4 NumPy 

 สำหรับใชคำนวณทางคณิตศาสตรและวิทยาศาสตรโดยมีคำสั่งพรอมใชงานจำนวน 

มาก และโมดูลนี้สามารถสรางขอมูลชนิดอารเรย และคำนวณอารเรย ของตัวเลข สตริงและ

วัตถุได โดยในงานนี้ใชอารเรย NumPy ในการแทนรูปภาพโดยหนึ่งชองขอมูลแทนภาพหนึ่ง

พิกเซล 

 

3. รูปแบบไฟล์โมเดลสามมิติ 

  ผลที ่ได จากแอปพลิเคชันบนโทรศัพทเคลื ่อนที ่สำหรับการสรางภาพจับคู ความลึกและการ 

 บูรณะภาพสามมิติ คือสวนที่เปนแผนภาพจับคูความลึก และผลที่ไดจากการบูรณะโดยโมเดลสามมิตาถูกเก็บ

อยูในรูปแบบของไฟล Wavefront obj file (มีนามสกุลไฟลคือ .OBJ) และสวนที่เปนลักษณะพ้ืนผิวจะถูกเก็บ

อยูในรูปแบบของไฟล Material template library (มีนามสกุลไฟลคือ .MTL) โดยมีรายละเอียดดังนี้ 

 3.1 Wavefront obj file 

 Wavefront obj file เปนไฟลอยางงายที่ใชในการกำนดคุณลักษณะของรูปทรงเลขาคณิต

โดยการกำหนดนั้นจะกำหนดโดยใชตัวอักษรนำหนาและตามดวยคาที่ตองการ โดยใชชองวางในการ

แยกคาออกจากกัน และการขึ้นบรรทัดใหมใชแยกคุณสมบัติ มีสวนประกอบหลักดังนี้  

3.1.1 จุดยอด คือ จุดยอดของรูปราง กำนดโดยใชอักษร v ตามดวยจุดพิกัดตามแกน X Y 

และ Z ตามลำดับ 

3.1.2 ตำแหนงของภาพพื้นผิว คือ จุดที่กำหนดวา ณ จุดยอดนั้นจะตองแสดงพื้นผิวสวนใด

ของภาพพื้นผิว กำหนดโดยใชอักษร vt นำหนา ตามดวยตำแหนง U และ V (ตำแหนงใน

แนวนอน และแนวตั้ง ตามลำดับ) บนภาพพ้ืนผิวสองมิติ  
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3.1.3 เวกเตอรแนวฉาก (Normal Vector) คือเวกเตอรที่ชี้ตั้งฉากกับระนาบบนผิววัตถุ โดย

เวกเตอรแนวฉากนี้จะใชในการคำนวณคาแสงที่ตกกระทบวัตถุ กำหนดโดยใชอักษร vn ตาม

ดวยคาในแนว X Y และ Z 

3.1.4 พ้ืนผิววัตถุ คือสวนผิวของวัตถุที่เกิดจากการเชื่อมกันของจุดยอด กำหนดโดยใชอักษร f 

ตามดวยหมายเลขจุดที่เก่ียวของ 

 

 3.2 Material template library 

 ไฟล Material template library ใชกำหนดรูปแบบการแสดงผลของวัตถุในหัวของ 3.1 โดย

มีสวนประกอบหลักดังนี้ 

 3.2.1 แสงลอมรอบ ใชกำหนดสีของแสงลอมรอบวามีสีอะไร กำหนดโดยใชอักษร Ka ตาม

ดวยคาสี R G และ B 

 3.2.2 แสงสะทอนไมสมบูรณ ใชกำหนดสีของแสงที่จะสะทอนออกจากวัตถุ กำหนดโดยใช

อักษร Kd ตามดวยคาสี R G และ B 

  

3.2.3 แสงสะทอนสมบูรณ ใชกำหนดสีของแสงที่สะทอนออกจากวัตถุ กำหนดโดยใชอักษร 

Ks ตามดวยคาสี R G และ B 

 

3.2.4 ภาพพ้ืนผิว คือลักษณะพ้ืนผิวของวัตถุ กำหนดโดยอักษร map_Ka ตาดวยชื่อไฟลภาพ

พ้ืนผิว 
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