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บทที่ 1 
บทนํา 

1.1 บทนํา 
เปาหมายของการออกแบบถูกพัฒนาขึ้นโดยซอฟแวร มคีวามสําคัญกบัระบบคอมพวิเตอรมีการ

นํามาใชจับภาพ 
จุดมุงหมายเพือ่การออกแบบ  
   

• ศึกษาและตรวจสอบความแตกตางสําหรับดูขอมูลทางเทคโนโลย ี
• ศึกษา Qt ที่สงผลตอส่ิงแวดลอม 
• ศึกษาและทําใหเกิดผลกับ Mimas 
• ออกแบบใหสามารถใชรวมกกันไดกับ Qt 
• ควบคุมมาตราฐาน,Homography,เทคนิคการจําแนก 
• การออกแบบมีการใสเทคนคิเพิ่มขึ้นอยางเปนลําดับ 

  

1.2 ความเปนมา  
 ผูวางโครงการระบบเครื่องฉายภาพมีการนําพื้นฐานในการติดตอระหวางคอมพิวเตอรกับ
บุคคล ระบบถูกสรางขึ้นเพื่อนําไปใชพัฒนาโครงการ microsystem ในหองปฏิบัติการวิทยาศาสตร
เครื่องกล โดย Juan Roldan Erasmus ซ่ึงเขาเปนนักเรียนจากประเทศสวีเดน ซอฟแวรนี้ทํางานผาน 
webcam ส่ิงนี้จะสงผลทําใหเครื่องฉายภาพไมคอยเปนมาตราฐาน webcamนี้จะชวยช้ีตําแหนงทาง
กายภาพเสมือนกับตําแหนงจุดทางฟสิกส เชนเดียวกับดินสอซึ่งตอนนั้นที่ใชเคลื่อนยายตัวช้ี X11 
เกิดการมองเห็น 
 

1.3 เหตุจูงใจ  
โครงงานนี้ไดรับการสนับสนุนจากอาจารยทําใหไดรับความรูเพิ่มเติมมากมายจากการศึกษา 

GL เปนการดีที่จะมีการพัฒนาวิดีโอในระบบQt4 ที่ ใชการถายภาพกับระบบเครื่องฉายสไดล
เชนเดียวกับจุดของภาพที่มีการเปลี่ยนตําแหนงดวย X11  
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1.4 การประยุกต  
• การนําเสนอบทบรรยาย  

การนําเสนอดวยจุดภาพจะเปนการเปลี่ยนแปลงที่ชวยเสริมในการบรรยายที่ผูพูดสามารถอางอิงถึง
ภาพบนจอภาพและยังเคลื่อนตอไปในแผนสไลดหลังจากที่ตองเปลี่ยนแผนสไลดกอนวิธีนี้ดีกวา
เมาสที่คลิก หรือคียบอรดที่ตองใชทุกเวลาเมื่อตองมีการเปลี่ยนในแผนสไลด 

• สวนติดตอภายในกับคอมพิวเตอรเพราะวามันรวมอยูเมื่อระบบมีการทํางานรวมกันแบบ
กราฟฟคเสมือนวินโดวส,ระบบปฏิบัติการลีนุกซ  

เมื่อการทํางานกราฟฟคเสมือนวินโดวส,ระบบปฏิบัติการลีนุกซ.,ที่ภายในเชื่อมตออยางนี้จะทําให
ผูใชสามารถที่จะชี้ไปยังวัตถุ และรูปภาพโดยแสงเลเซอรที่มีความเขมของแสงสูงคอนขางดีกวาให
คําสั่งโดยการใชเมาสคลิก 

• แปลงจอภาพ TFT เขาในกรอบมีผลการจับภาพ 
จอภาพ TFT สามารถที่จะแปลงเขาในกรอบการสัมผัสโดยที่ใชกลองถายรูปราคาต่ํา 
 
1.5 คําอธิบายโครงงาน  
  จุดมุงหมายของโครงงานเพื่อการออกแบบและพัฒนาเพิ่มสวนติดตอระหวางผูใชติดตอกับ
ระบบคอมพิวเตอรที่ใชเครื่องฉายภาพสไลดกลองถายรูป ระบบภายในถูกพัฒนาขึ้นโดยใชแสง
เลเซอรเปนวัตถุอางอิงที่จะชี้วัตถุบนจอภาพ TFT  นอกจากที่จะศึกษารายละเอียดรูปแบบการนํา 
เสนอของคอมพิวเตอรและการประมวลผลภาพที่ถูกนําเสนอ 
 
1.5.1 สิ่งสําคญัของระบบ 

ส่ิงจําเปนสําหรับพื้นฐานที่จะบรรลผุลสําหรับการออกแบบซึ่งไดรับความสนใจถูกแจง
รายละเอียดเพราะ 

• ส่ิงจําเปนดานอุปกรณ 
• ส่ิงจําเปนดานซอฟแวร 

อุปกรณท่ีถูกใช  
• คอมพิวเตอรตั้งโตะ 
• กลองจับภาพ 
• เครื่องฉายภาพสไลดกลองถายรูป   
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 ซอฟแวรถูกใช 
• ระบบปฏิบัติการลีนุกซ( Suse )  
• แหลงขอมูลเทคโนโลยี  
•   สภาพแวดลอม Qt4  
• ชุดเครื่องมือ Mimas  

 
  
 1.5.2 เวลา/แผนงาน   
ตาราง 1.1 แสดงผลงาน และ timescale ของโครงงาน 
ระยะเวลา 
วรรณกรรมการศึกษาและการตรวจสอบขอเท็จจริง                                      มิถุนายน 2006   
Familiarization ของสภาพแวดลอม Qt4                                                       มิถุนายน 2006   
เรยีนรูและทดลองดวย C++                                                                           สิงหาคม 2006   
ออกแบบแผนภาพ UML                                                                              สิงหาคม 2006 
ออกแบบสวนติดตอกับผูใชระบบ                                                               1กันยายน 2006 ถึง 
                                                                                                                     15 กันยายน 2006 
อุปกรณและการเขียนรายงาน                                                                       1กันยายน 2006 ถึง 
                                                                                                                     29 กันยายน 2006 
 
 
1.6 สรุป  
 บทนื้ไดสรปุมมุมองของคอมพิวเตอรและการประมวลผลภาพอยางยอๆ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 4

บทที่ 2 
ทฤษฎีความสมัพันธและการวิเคราะหห 

2.1 บทนํา   
 บทนี้แจงรายละเอียดการคนควาวิจัยเกี่ยวกับทฤษฎีและการวิเคราะหของวิสัยทัศนอุปกรณ
ภาพ,การประมวลผลรูปภาพ กับเนื้อหามูลฐานและตัวอยาง  
 
 2.2 วิสัยทัศนอุปกรณและวิสัยทัศนคอมพิวเตอร  

วิสัยทัศนดานอุปกรณจะทําใหคอมพิวเตอรแบบดิจิตอลทํางานไดอยางปกติประมวลผล
รูปภาพโดยอัตโนมัติ เปาหมายเพื่อเก็บรายละเอียดของภาพไดเปนอยางดี ดานมุมมองของ
คอมพิวเตอรและการทําใหเขาใจถึงภาพที่ถูกตองเปนการดีกับอุปกรณ 
วิวัฒนาการของคอมพิวเตอรที่เดนชัดมีมากกวา 10 ปในพื้นฐานของความเปนจริงแลวกระบวนการ
ประมวลผลดวยภาพและความเปนไปไดของแผนการทํางานที่สมบูรณในแงของระบบ มีการใช
เครื่องแสกนบารโคดสินคาขนาดใหญในหางสรรพสินคา ส่ิงนี้ถือเปนลักษณะอยางหนึ่งในการรู
ราคาสินคาที่ทําใหเปนที่รูจักมากขึ้น 
โดยทั่วไปมีการใชงานจากคอมพิวเตอรอยางกวางขวางเนื่องจากเทคโนโลยีมัลติมีเดียเกิด
ความกาวหนาขึ้นอยางไรขอบเขต เทคโนโลยีรูปภาพเปนสิ่งที่สามารถพัฒนาไดอยางแพรหลาย
สงผลใหราคาสินคามีอิทธิพลตอการใชจาย 
 
2.3 การประมวลผลดวยภาพ   

โดยท่ัวไปแลวการประมวลผลดวยภาพเปนการอางอิงจากขอมูลขาเขาภายใตกรอบของ
ภาพที่ ไดมาจากวิดีโอนั้นเอง ผลลัพธทางดานขาออกมก็มาจากกรอบของภาพเชนกัน,มากกวานั้น
เทคนิคการประมวลผลภาพยังมีผลตอการจัดรูปแบบของภาพอยางเหมาะสม ภาพที่นําไปใช
แกปญหาอยางเปนขั้นตอนสามารถปรับเปลี่ยนขอมูลที่แสดงออกทางภาพหรือวิดีโอชวยให
ประสิทธิภาพการทํางานดีขึ้น 
แนวโนมในปจจุบันการประมวลผลภาพรวมทั้งการแกไขเนื้อหาสาระของรูปภาพมีการพัฒนาใหดี
ขึ้นกวาเดิม ภาพจะถูกแบงการทํางานออกเปน 2 แกนคือ แกนf(x)และf(y) ที่แกน f(x) จะเปนพิกัด
ดานแนวนอน สวนแกน f(y) จะเปนพิกัดดานแนวตั้ง แอมปลิจูดระหวางคาบ (x,y) ที่อยูตําแหนง
ใดๆ คือระดับความเข็มสีของจุดนั้นจากขอบเขตทั้งหมด แตละจุดสามารถแยกภาพออกจากกันได
อยางชัดเจน เชนเดียวกับรูปภาพที่ถูกเรียกวาภาพดิจิตอล 
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2.3.1 การประมวลผลภาพเชงิดิจิตอล  
 โดยท่ัวไปการประมวลผลภาพมีการอางอิงถึงแหลงขอมูลการประมวลผล สําหรับสิ่งที่มี
การนําเขาขอมูลในรูปแบบของภาพหรือจากกรอบของวิดีโอผลลัพธที่ออกมาคือภาพนั้นเอง 
นอกเหนือจากการที่ภาพถูกประกอบขึ้นจากพื้นที่ สวนประกอบเหลานี้ถูกเรียกวาเปนสวนประกอบ
ของภาพ,และพิกเซล จุดภาพพิกเซลเปนสวนประกอบที่แสดงขอบเขตของภาพแบบดิจิตอล 
ไหวพริบของเรานํามาซึ่งการพัฒนาภาพและนี้คือเหตุผลที่ภาพมีความสําคัญกับผูใชงาน การที่
เครื่องฉายสามารถแยกภาพทั้งหมดออกจากแถบสีแมเหล็กที่สงมาจากคลื่นวิทยุ เราสามารถจัดการ
รูปภาพที่ซับซอนที่ผูใชสรางขึ้นรวมทั้งการอุลตราซาวด การใชกลองจุลทรรศนอิเล็กตรอนของ
อะตอมที่สรางขึ้นจากคอมพิวเตอร ดังเชน การประมวลผลภาพแบบดิจิตอลตามกรอบของ
โปรแกรม 
 
บางครั้งความแตกตางถูกกําหนดขึ้นโดย image processing ทีถูกจํากัดอยูใน input and output ของ
process are imagines. บางครั้งสิ่งที่เราคิดวาถูกตองกับสิ่งที่เราเชื่อก็อาจจะไมเปนจริงเสมอไป เปน
ตนวาภายใตนิยามของการคํานวณความเขมของภาพ สามารถคิดประมวลผลภาพไดอีกนัยหนึ่ง จาก
พื้นที่รอบขางของภาพเชนเดียวกับมุมมองดานคอมพิวเตอรที่สามารถจําลองมุมมองการทํางานของ
ผูใชรวมถึงการเรียนรู และการจําลองพื้นที่ไดอยางชาญฉลาดไมใชใส-แบงเสนเขตสวนประมวลผล
รูปภาพคือส่ิงสุดทายดานคอมพิวเตอรที่อ่ืนๆ ประโยชนจกตัวอยางเบื้องตนนั้นมีสามชนิดของ
คํานวณดวยเครื่องคอมพิวเตอรกระบวนการในสวนหรืออนุกรมนี้ และกระบวนการระดับสูง-ต่ํา 
รวมถึงการคํานวณขั้นตนเชนเดียวกันกับรูปภาพ preprocessing ที่จะลดเสียงรบกวน,การเพิ่มความ
ตรงกันขาม, และที่ทําใหรูปภาพคมชัด 
 กระบวนผลระดับต่ําขอเท็จจริงก็คือการนําเขาของภาพและผลลัพธของภาพที่ออกมา การ
ประมวลผลระดับกลางบนรูปภาพรวมถึงการใชงาน จะมีการแบงออกเปนpartitiz]oning ของภาพ
เขาไปในบริเวณหรือวัตถุ คําอธิบายของวัตถุเหลานั้นจะลดการใชฟอรมใหเหมาะสมสําหรับการ
ประมวลผลคอมพิวเตอร และการแบงออกเปนพื้นที่ของวัตถุ กระบวนการตามขอเท็จจริง 
โดยทั่วไปสิ่งที่นําเขามาคือภาพ แตผลลัพธของมันมักจะ attributes ที่จะถูกแยกออกจากภาพหรือ
วัตถุ การประมวลผลระดับสูง-รวมถึงไหวพริบการทําของชุดสังเกตการในการวิเคราะหรูปภาพที่
ออกไปไกลจากจุดสังเกตเราจะอาศัยการตรวจสอบที่ละเอียดเราสามารถสรุปวาการประมวลผล
รูปภาพดิจิตอลลอมรอบกระบวนการจากผูใช โดยการทํากรอบรอบพื้นที่ของการจดจําในบริเวรนั้น 
โปรแกรมจะเกิดความสมบูรณจากการคนหาภาพเจอ 
ขั้นตอนการแยกขอมูลออกจากภาพในกรอบที่เหมาะสมสําหรับการประมวลผลคอมพิวเตอร 
บอยครั้งขอมลูที่ไดจะมีความคลายคลึงกันทําใหสามารถจําลองเหตุการณณทีผู่ใชอธบิายตามภาพ
ได ดังเชนขอมูลขาวสารที่ใชในการอินพทุดานสถิต,ิการแปลงคาฟรูิเยร,การวดัระยะจากรูปแบบ 
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ปญหาโดยทั่วไปเกี่ยวกับความเขาใจที่วา ประโยชนดานเทคนิคของการประมวผลอยางเชน การใช
ตัวอักษรอัตโนมัติในการทํางานประจํา มุมมองของเครื่องฉายขนาดเล็กคือวัสดุและความละเอียด
ของภาพ,ความคงทนการประมวลผลอัตโนมัติของลายพิมพนิ้วมือ,การตรวจสอบ และการ
ประมวลผลเครื่องของภาพเกี่ยวกับอากาศ และดาวเทียมสําหรับการทํานายอากาศ และการประเมิน
ทางสิ่งแวดลอมดําเนินการตอ โดยไมสงผลตอการปฏิบัติงานของการเติบโตยายภาพจากเครือขาย
และ bandwidth เนื่องจากโลกที่กวางขึ้นอินเตอรเน็ตไดสรางโอกาสใหมีการเจริญเติบโตของการ
ประมวลผลภาพเชิงดิจิตอล 
 
 

  2.3.2 ตัวอยางของพื้นท่ีใช การประมวลผลภาพเชงิดิจิตอล  
ทุกวันนี้มีความพยายามใชเทคนิคการประมวลผลดวยภาพทางดิจิตอล โดยทั่วไปพื้นที่ของ
โปรแกรมของการประมวลผลรูปภาพดิจิตอลถูกนํามาใชในรูปแบบของฟอรมตามองคกรจํานวน
มาก ส่ิงนี้จะพัฒนาพื้นฐานเกี่ยวกับความเขาใจของขอบเขตของโปรแกรมการประมวลผลรปูภาพจะ
จัดเปนหมวดหมูรูปภาพซึ่งเห็นดวยตนกําเนิดของโครงสราง ส่ิงที่สามารถระบุไดชัดเจน ดังเชน 
การเอ็กซเรยและอื่นๆอีก ตนกําเนิดพลังงานหลักสําหรับรูปภาพในการนําไปใชคือแถบแสงแยกสี
พลังงานที่เกี่ยกับแมเหล็กไฟฟา ,   ตนกําเนิดสําคัญอื่นๆของพลังงานรวมถึงเกี่ยวกับการฟง
,ultrasonic,  และอิเล็กโทรนิค(ทําเปนไมคานอิเล็คตรอนของอะตอมที่ใชในการใชกลองจุลทรรศน
อิเล็คตรอนของอะตอม).เพราะถูกใชสําหรับแบบอยาง และ visualization, คือถูกสรางโดย
คอมพิวเตอร อาศัยการแผรังสีคลื่นแมเหล็กไฟฟาจากแถบแสงแยกสี EM ที่ใชเปนประจํา, รูปภาพ 
โดยเฉพาะในการเอกซเรย และแถบจําลองของแถบแสงแยกสีคลื่นเกี่ยวกับภาวะแมเหล็กไฟฟา
สามารถเปน conceptualized เปนคลื่น sinusoidal ที่เผยแพรของความยาวคลื่นที่หลากหลาย,หรือ
สามารถเปนการไหลที่ตอเนื่องของอนุภาคมวล, การเดินทางแตละอันใน wavelike ออกแบบ และ
การเคลื่อนยายที่ความเร็วของหลอดไฟอนุภาคมวลแตละอันบรรจุจํานวนจํานวนหนึ่ง( หรือกลุม)
ของพลังงานกลุมแตละอันของพลังงานถูกเรียกphoton 
 
 

2.3.3 ความสามารถของการประมวลผลรูปภาพดิจิตอล  
 ขั้นตอนแรกสิ่งที่ไดมาคือการพัฒนาของรูปภาพเชิงดิจิตอลโดยทั่วไป,หนึ่งในบรรดางายที่สุดที่จะ
พัฒนาการเขาใจพื้นฐานขอบเขตของของรูปภาพ แนวความคิดขางหลังเทคนิคการเพิ่มจะเปดเผย
รายละเอียดนั่นยังไมชัดเจนเทาที่จะสามารถดึงจุดจากภาพมาไดอยางเดนชัด ตัวอยางที่พบเห็นบอย 
อยางเชนการเพิ่มจุดสนใจของจุดภาพความสําคัญ ในสวนนี้คือการขยายพื้นที่มาสูบริเวณรอบขาง
ใหมากขึ้น โดยปรับการแสดงผลของภาพดวยการอาศัยส่ิงที่ซอนอยูภายในที่ไดมาจากผลลัพธ 
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การประมวลผลภาพสีของพื้นมีความสําคัญอยางยิ่ง เนื่องจากสิ่งที่มีนัยสําคัญมีการเพิ่มเติมในดาน
การใชงานรูปภาพทางดิจิตอลบนอินเตอรเน็ต  Wavelets คือ การสรางสําหรับรูปภาพอยูในระดับ
ตางๆความละเอียด การบีบขนาดขณะที่ช่ือสอใหเห็นดานกับเทคนิคสําหรับการลดที่บันทึกภาพ
หรือ bandwidth ที่ตองการเพิ่มลงไปยังที่เก็บถึงแมวาเทคโนโลยีที่ใชบันทึกไดปรับปรุงอยาง
ตอเนื่องระยะเวลากวา๑๐ป ,แมเชนนั้นก็ไมสามารถสงผานสิ่งที่บันทึกไปใชบนอินเตอรเน็ต  
โดยมีสาระเกี่ยวกับการบีบขนาดรูปภาพ กับผูใชสวนมากใชคอมพิวเตอรทําเปนการขยายแฟม
รูปภาพ,เชนเดียวกันกับการขยายแฟม jpg ที่ใชในJPEG(เชื่อมกันกลุมผูเชี่ยวชาญแหงการถายรูป)
ตาม มาตรฐานการบีบขนาดรูปภาพ มีการแบงออกเปนสวนตามรูปภาพเขาไปในสวนองคประกอบ
ของมัน หรือวัตถุ โดยทั่วๆไปการแบงออกเปนสวนตอนคือส่ิงหนึ่งของงานยากสวนมากในการ
ประมวลผลรูปภาพดิจิตอลการแบงออกเปนสวนตอนไมชัดเจน จะสงผลตอรูปภาพ ความผิดพลาด
ของขั้นตอนสุดทายโดยทั่วไปการแบงภาพที่มีความชัดเจน จะทําใหการประมวลผลเกิดความสําเร็จ 
 การแสดงคาและการอธิบายถึงคาที่ทดลองจากการสุมภาพจากจุด การปรับแตงขอบเขตของพื้นที่
(สวนหนึ่งของภาพที่กําลังแยกออกากจุดที่สนใจ)หรือจุดทั้งหมดในพื้นที่นั้นเอง ในกรณีที่เลือกทํา
อยางใดอยางหนึ่งการแปลงขอมูลใหฟอรมที่เหมาะสมสําหรับการประมวลผลคอมพิวเตอรคือส่ิงที่
จําเปน การตัดสินใจแรกที่ไมวาขอมูลจะแสดงเปนเสนเขต หรือเปนบริเวณที่เสร็จสิ้นสมบูรณ,   
การแสดงของเสนเขตที่เหมาะสมเมื่อโฟกัสอยูบนลักษณะรูปรางภายนอก,เชนเดียวกันกับมุม และ
การทําใหงอ แสดงออกแหงขอบเขตที่เหมาะสมเมื่อโฟกัสอยูบนคุณสมบัติภายใน,เชน texture หรือ  
skeletal การแสดงออกเหลานี้สงเสริมซึ่งกันและกันการเลือก representation เปนเพียงการแกปญหา
สําหรับการแปลงขอมูลดิบเขาไปในแบบฟอรมที่เหมาะสมสําหรับประมวลผล คอมพิวเตอรตอมา 
วิธีที่เหมาะสมสําหรับการอางอิงขอมูลที่ชวยเพิ่มความนาสนใจ คําอธิบาย,การเลือกลักษณะ  การ
ขยายคุณลักษณะจากแหลงขอมูลอ่ืนๆ จะทําใหส่ิงนั้นนาสนใจหรือเปนพื้นฐานของ class ที่ทําให
แตกตางกันจากวัตถุอ่ืนๆการจําไดคือกระบวนการซึ่งกําหนดเปาหมาย อยางเชนปากกา ที่อาศัย
ความชัดเจนของมันการประมวลผลรูปภาพดิจิตอลรวมถึง กับการพัฒนาของวิธีสําหรับการจําได
ของวัตถุความรูเกี่ยวกับโดเมนปญหาคือรหัสที่ถูกนําเขาไปในระบบการประมวลผลรูปภาพทําเปน
ฐานขอมูลความรู,ความรูนี้อาจจะเปนสิ่งที่งายๆเปนบริเวณที่แจงรายละเอียดของรูปภาพที่ซ่ึงขอมูล
ขาวสารทําใหส่ิงที่นาสนใจถูกรูถูกคนหาที่ตั้งจํากัด ดังเชนคนหาสิ่งนั่นที่อยูในที่หาขอมูลขาวสารที่
นั้น พื้นฐานความรูสามารถความซับซอนอีกดวย เชนเดียวกันกับทําใหมีความสัมพันธรวมกัน
รายการในบรรดาความบกพรองเปนไปได หลักในปญหาการตรวจสอบอยางละเอียดอุปกรณ
เครื่องมือ หรือฐานขอมูลรูปภาพที่กําลังบรรจุ highresolution ของบริเวณเกี่ยวกับโปรแกรมการ
ตรวจสอบการเปลี่ยนแปลง 
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  2.3.4  สวนประกอบของระบบการประมวลผลรูปภาพ  
 การคํานึงถึงความสัมพันธดานสวนประกอบของระบบการประมวลผลรูปภาพมีดวยกัน 2 
สวน สวนแรกคือ อุปกรณทางกายภาพที่ทําหนาที่ในการรับรูพลังงานที่แผกระจายมาจากวัตถุ สวน
ที่สองคือ digitizer เปนอุปกรณที่ทําหนาที่เปลี่ยนคาที่ไดจากสวนแรกใหอยูในรูปแบบดิจิตอล 
ตัวอยางเชน ในกลองถายรูปวีดีโอดิจิตอล,ตัวตรวจจับสัณญาณทางไฟฟาที่ไดจากความเขมขนของ
แสง 
Software สําหรับการประมวลผลภาพประกอบไปดวยโมดูลตางๆที่ทําหนาที่เฉพาะของตัวเอง โดย
การออกแบบเพจเกตที่ดีควรเขียนโคดที่ไมมีความยาวมาก และโมดูลที่ไดควรเปนโมดูลที่เปน
ประโยชน การจัดเก็บขอมูลดิจิตอลสําหรับระบบการประมวลผลภาพไดเปนออกเปน 3 สวนที่
สําคัญคือ การจัดเก็บระยะสั้นใชระหวางการประมวลผล การจัดเก็บแบบเรียกใชดวน การจัดเก็บ
สวนสําคัญเปนสวนที่เขาถึงไมบอยนักแตจะมีขนาดในการจัดเก็บมาก 
ถาหากวาความจําของการจัดเก็บทางคอมพิวเตอรมีระยะสั้นตางจากโมดูลอ่ืนๆ จะมีการเรียก frame  
buffers เขามาชวยในการเก็บรูปภาพเพื่อใหเขาถึงเร็วขึ้น โดยปกติการที่วิดีโอมีการบันทึกภาพ 30 
ภาพตอนาทีเสร็จสมบูรณ สามารถทําไดโดยการเลื่อนแกนแนวตั้งและแนวนอนเปนการเชื่อม
สัญญาณที่ใชบันทึกโดยทั่วไปเราจะใชแผนดิสกหรือแผนแมเหล็กในการบันทึก การ characterizing 
ทางโทรศัพทที่ใชบันทึกขอมูลที่เก็บแบบเรียกใชดวน สุดทายคือการเก็บขอมูลที่มีความสําคัญคือ 
characterized โดยความตองการที่ใชบันทึกขอมูลขนาดใหญ ดังเชน เทปแมเหล็ก แผนดิสกใน 
“jukeboxes ”คือส่ือตามปรกติสําหรับโปรแกรมที่เก็บไวเปนหลักฐานสําคัญ 
 
2.4 Mimas  
 เริ่มแรก Mimasมีกลไกมาจากการศึกษาคนควาจากการใชงานจริงที่อยูในรูปแบบของเวลา 
จุดมุงหมายคือการลดเวลาในการคนหาใน workspace มันถูกเขียนขึ้นใน C++ และนํา source code 
จาก GNU ไปใชไดโดยไดรับอนุญาต(LGPL) 
 
 
 
 
 

Mimas ถูกสรางจากระบบสื่งที่มองเห็นรวมถึงนําไปใชกับชาวยุโรปโครงการนี้มีผูสนับสนุน
รวมกันภายใตช่ือ MINIMANที่เสร็จสมบูรณในป 2002 และ MICRON ที่เสร็จสมบูรณในป 2005  
โดย  EPSRC  Nanorobotics เปนผูสนับสนุนเงินทุน  Mimas ถูกสรางขึ้นเพื่อปรับปรุง academia  
และอุตสาหกรรม ทีมพัฒนามีประสบการณในการแกปญหาดานมุมมองของเวลาที่ดําเนินอยูจริง  
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2.4.1 ขั้นตอนและวิธีใน mimas  :  

  Localization ของวัตถกุารใชสีใน Mimas กับ( greylevel  และสี) 

• การประมวลผลรูปภาพระดับต่ํา 
• การประมวลผลโดเมนความถี ่
•  ความหลากหลายของวธิีการจําได 
• ความหลากหลายของวธิีการติดตาม 
• เสนรูปรางการทํางาน 
• การรวบรวมจุดทดสอบความรูทั้งหมด 
• ความหลากหลายของการคํานวณเกีย่วกบัสถิติ 
• เครือขายเกีย่วกับประสาทหรือระบบประสาทเชื่อมโยงรวมกนั 
• ความหลากหลายหลาย-ช้ัน perceptrons  ANN 
• การจับรูปภาพ 
• สวนติดตอตัวอยางตางๆ 

 
2.5 สรุป  

 การวิเคราะหโดยสังเขปของคอมพิวเตอรและกลไกที่ถูกนําเสนอ การศึกษาบนการ
ประมวลผลรูปภาพ และเนื้อหาตางๆที่ผานมาใหการประมวลผลรูปภาพดิจิตอลแสดงผล ตัวอยาง
งายๆเชน ในที่สุดการศึกษายอๆของ Mimas  และ วิธีคิดMimas มีการกําหนดไว มีสวนรวมในการ
รวบรวมขอมูลบทตอไปจะแสดงใหเห็นเดนชัดขึ้น 
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บทที่3 
Open  Source  and  Qt4  Environment 

 
  3.1  บทนํา 
ในบทนี้นําเสนอสิ่งสําคัญเกี่ยวกับรูปแบบของเทคโนโลยี Open source และ Qt4 enviroment ซ่ึง
เปนมาตราฐานสําคัญของทฤษฎีนี้ 
 
3.2 Open source คืออะไร 
 โดยทั่วไปแลว  2 Open source คือซอฟแวรที่เขาชมไดหฟรีและนําไปปรับปรุงใหมได โดย
เปนมาตราฐานที่จําแนกและตั้งโดย “Open Group” ซอฟแวรบางตัวมีความมั่นคงแนนอนหรือ
เฉพาะบุคคลใดบุลคลหนึ่งเทานั้นที่สามารถเขาชมได ซ่ึงมาตราฐานที่กําหนดโดย open group ที่
สามารถเขาชมและปรับปรุงซอฟแวรที่ตั้งขึ้น ซอฟแวรทีอยูภายใต open source คือการนํามา
กระจายแยกใหมอีกครั้งในรูปแบบของการปรับปรุงใหม ตัวอยางเชน MySQL and PHP 
 
3. 3  Qt  -  Cross- Platform  C+ +   Development:  

Qt  ถูกตั้งขึ้นโดยมาตราฐานสําหรับสิ่งที่มีประสิทธิภาพสูง อยาง cross- platform  คือการ
ประยุกตและการพัฒนา มันเกี่ยวของกับ C+ +   class  library  และเครื่องมีอสําหรับ cross-platfrom 
ที่มีการพัฒนาระดับนานาชาติ 
 
3. 3. 1  Qt  is  Open  Source  
 Qt ประกอบดวยทั้งหมดของคุณประโยชนของ Open source ในการตดัตอ-รองรับ โดยยดึ
โครงสรางตังตอไปนี ้

- ผลประโยชนของ open source เกี่ยวของกับคณะนักพัฒนาสนับสนุนในการพัฒนาของ 
Qt ขณะที่มีรหัสที่สมบูรณและโปรงใส ยอมใหนักพัฒนา Qt สามารถมองเห็นที่อยู
ภายในนั้นหรือสวนที่เปนดครงสราภายใน ซ่ึงจะมีการอุดหนุนและแผกระจาย Qt เพื่อ
ผูที่ตองการสงที่มีความเปนเอกลักษณและหนึ่งเดียว 

- การรองรับของผลิตภัณฑทางการคา ในสิ่งนี้เกี่ยวของกับการประกาศรองรับ การใช
ผลิตภัณฑแกผูใชอุทิศโดยทีมงานการพัฒนาและมีการเติบโตขึ้นทั้งในดานกลไก 
สวนประกอบตางๆ และการบริการ 
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3. 3. 2  The  Qt  Class  Libraries   
  รูปแบบของ Qt  Class  libraries  จากรากฐานของ  Qt โดยในที่นี้เปรียบเสมือนเปนแหลง
หาขอมูลซ่ึงประมาณได 400 คําแนะนําและวัตถุประสงคกับรูปแบบของฟงกช่ันที่ตองการสราง 
cross- platform  server และการประยุกตใชงานตางๆ แหลงความรูบรรจุ GUI, layout,  data base, 
internationalization,   internationalization, networking, XML,และอื่นๆอีกมากมาย 
 
3. 3. 3  Signals  and  Slots  
 ปญหาโดยทั่วไปในการพัฒนาของ GUIs  นี้คือหัวขอที่วาจะสื่อสารกันอยางไรระหวาง
สวนประกอบที่มีความแตกตางกัน วิธี Qt นั้นเขามาแกไขปญหานี้คือกระบวนการ Signals และ 
Slots คือรูปทรงศูนยกลางของ Qt เปนตน แบบที่ แปนสงอํานวยความสะดวกระหวางวัตถุประสงค
ในการติดตอส่ือสาร และสวนซึ่งแตกตางจากรูปรางที่กําหนดโดยเงื่อนไขอื่น 
 
3. 3. 4  การออกแบบGUI กับ Qt  Designer  

Qt  Designer  คือการสราง  GUI  เต็มขั้น.   ผูออกแบบจะใช Qt  Designer ซ่ึงเปน
โปรแกรมประยุกตตัวออกแบบที่สามารถใชวางรูปรางและแสดงใหเห็นการสราง GUI ของการ
ประยุกตนี้  
  
การสราง cross - platform 
 การเขียนซอฟแวรสําหรับรูปแบบที่หลากหลายสามารถ tedious  และ error- prone การ
รักษา makefiles สามารถทําไดเสมอกันมากไปกวานั้นโดยเฉพาะ ถาหลาย makefiles และถาจะนํา
ตัวแปรที่แตกตางมารวมกัน Qt มีการอางอิงถึงตําแหนงทางกลไกดานการตรวจสอบ makefiles ของ
รูปแบบเปาหมาย 
 
3.3.5 Qt /มาตรฐาน X11 สําหรับการพัฒนาลีนุกซ : 
  Qt / X11 คือฉบับ Qt สําหรับยูนิกซ และยูนิกซเปนระบบการปฏิบัติซ่ึงวิ่งx,ระบบวินโดว 
version11หรือส้ัน X11มันไดถูกจัดเตรียมขึ้นทั้งหมดดวยกราฟฟกกลไกของ Qt และ API ของเคา
โครงโปรแกรม Qt ทั้งหมด ยังคงไดรัสบการสนุนจาก Unicode 3D  OpenGL  graphics  และ network  Qt บน
X11 มีความวองไวทางพลังงาน C+ + เปนพื้นฐาน crossplatform ที่ชวยเพิ่มclient และconsole 
กลไกโปรแกรมที่ถูกควบคุมบนระบบลีนุกซ ทีมพัฒนามีการใช Qt ในการผลิตสินคาของพวกเขา
ทั้งหลาย ขณะเดียวกันไดรับการสนับสนุนจําโฆษณาและจากองคกรการพัฒนาธุรกิจ 
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การลดลงการเสี่ยง และแรงแหงการเคลื่อนที่การพัฒนาผลิตภัณฑ Qt/ X11  คือ แหลงขอมูลที่
ทํางานรวมกันกับ Qt/ Windows  และ Qt /Mac Code  เพื่อตรวจสอบกับสื่งรับสิ่งใดสื่งหนึ่งและรับ
กับสิ่งอื่นๆ 
 
  3.4  สรุป  

บทนี้กลาวถึง Open  Source  และ Qt4  Environment  ที่ครอบคลุม Qt  class  libraries 
ผูออกแบบGUI, Signals  และ  Slots และ Qt  X11 ส่ิงซึ่งถูกใชในการพัฒนาซอฟแวร 
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บทที่ 4 
การปรับเทียบกลองเครื่องฉาย 

 เปาหมายของการปรับเทียบคากลอง-เครื่องฉายคือการหาความสัมพันธระหวางตําแหนง
บนอุปกรณควบคุมและตําแหนงบนกลองกับเครื่องฉายในระยะที่ใชงานซึ่งหมายถึงความสัมพันธ
ระหวางคูอันดับของจุดที่ถูกฉายจากเครื่องฉายไปสูอุปกรณควบคุมหรือจุดคอยสังเกตซึ่งไดมาจาก
การจับภาพโดยใชกลอง ดังนั้นในคําสั่งเพื่อรับความสัมพันธระหวางฉากรับ  2 มิติ และภาพ, 
ระนาบไปสูเมทริกระนาบรูปคลายจึงจําเปนที่จะตองมี 
 ดังภาพที่ 3.1 รูปคลาย H เคลื่อนจุดจากมุมมองหนึ่งไปมุมมองอื่น ๆ ในระบบนี้ การ
เคลื่อนที่จะถูกกระทําจากจุดที่ถูกฉายจากเครื่องฉายและจุดคอยสังเกตหรือถูกจับภาพโดยใชกลอง 

 
รูปที่ 4.1 ระนาบสูระนาบรปูคลาย 

4.1 เมทริกซรูปคลาย 
 การประมวลผลเชิงตัวเลขเพื่อการไดมาซึ่งเมทริกรูปคลายไดรับการพัฒนาดังตอไปนี้ 

  
ดังภาพที่ 4.2 ซ่ึงแสดงจุดกลางของกลองและจุด X บน ระนาบโลกซึ่งถูกวาดเปน x ใน

ระนาบภาพ คูอันดับทางเลขาคณิต (X,Y) และ (x,y) ถูกใชในระนาบโลกและระนาบภาพ ตามลําดับ 
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จุดบนโลกและจุดบนภาพถูกนํามานําเสนอใหมโดยคูอันดับโฮโมจีเนียส(3-vector) ดังนี้ 
X=(X,Y,W)T    (4.1) 
x=(x,y,1) T   (4.2) 

มาตราสวนของเมทริกไมไดมีผลกระทบตอสมาการ ดังนั้น เพยีง 8 ระดับของอิสระที่
คลายกันของอตัราสวนของสมาชิกเมทรกิเทานั้นที่เราใหความสําคัญ 
 แบบจําลองกลองไดถกูกําหนดขึ้นโดยสมบูรณพรอมเมทริกไดถูกกําหนดขึ้น  เมทริก
สามารถคํานวณจากความสมัพันธจุดของสองระนาบและจุดกลางของกลอง อยางไรก็ตาม การ
คํานวณยังสามารถไดมาโดยตรงจากความสอดคลองของภาพสูจุดบนฉากรับภาพ 
 λx'=Hx (4.3) 
 ชุดเกีย่วกับขนาดสองชุดของระนาบสูระนาบรูปเหมอืนทีซ่ึ่ง H เปนเมทริกรูปเหมือน 3x3 
สามารดูไดจากสมการ 3.4 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 จากสมการที่ 3.6 ภาพตาง ๆ ไปเปนจดุสอดคลองบนฉากรับจัดหา 2 สมการเชิงเสนใน
สมาชิกเมทรกิ H สําหรับความสอดคลอง n เราไดรับระบบของสมการ 2n ใน 8 ตัวแปรไมทราบคา 
ถา n=4 แลว วธิีการทีถู่กตองแมยําจําเปนจะตองมี และ H จะถูกประมาณโดยรายกายลดสูตร 
 ตัวแปรคูของคาประมาณเมทริก H ขึ้นอยูกบัทั้งคาผิดพลาดในตําแหนงของจุดที่ใชสําหรับ
การคํานวณและวธิีประมาณ กระบวนการทาํใหคลายกนัเปนวธิีมาตราฐานที่ใชสําหรบัการประมาณ 
H วิธกีารนี้ถกูจัดหาโดยการใช Single Value Decomposition (SVD). 
 การเขยีน เมทริก H ในรูปแบบเวกเตอรไดดังนี ้
     H=(h11,h12,h13,h21,h22,h23,h31,h32,h33)

T   ( 4.7 ) 
  
สมการทําใหคลายสําหรับ n จุดกลายเปน Ah= 0  เปน A เมทริก 2n x 9 

( 4.5 ) 

    ( 4.6 ) 
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4.2 การไดมาซึ่งจุดคู 
 ครั่งหนึ่งโครงสรางเมทริกไดเปนทีรู่จัก จํานวน N ของคูจุด ไดเปนสิ่งที่ตองมีในการหาคา
ของจํานวนที่ไม ทราบคาทั้งหมดและสมการการหาคาที่เปนเหตุผลและไดรับเมทริกรูปเหมือน
สําหรับตําแหนงนีโ้ดยเฉพาะ สําหรับในกรณนีี้ การเปลีย่บเทียบหาจดุเปนสิ่งที่ตองการ ตามที่ได
กลาวมา ไดอธบิายไวใน สวนที่ 3.1 
 กระบวนการไดมาซึ่งจดุเปรยีบคูอันดับทีแ่ตกตางกัน 5 จดุไดแสดงไวในภาพที่ 3.4 
 

 
 

รูปที่ 4.4 ขั้นตอนในการไดมาซึ่งจุดเปลีย่บเทียบ 
 วาดรูปเพทเทนิที่ไดเลือกในคูอันดับ Pi ดังนั้นจุดกลางของเพทเทินควรทับกนัโดยสนิทกับ
คูอันดับเหลานั้น 
 

 
รูปที่ 4.5 ภาพที่ถูกฉายเปรียบเทียบกับภาพ 

 
 
  
 
  
 
  
 
  
 
  

กําหนดคาคูอันดับ Pi 
↓ 

สรางรูปที่มจีุดตัดสินในอยูทีคู่อันดับ Pi 
 ↓  

ฉายรูปที่สรางขึ้นไปบนฉาก 
 ↓ 

 รับภาพโดยใชกลอง 
 ↓  

หาจุด Pi’ ที่อยูบนฉากรับภาพ 
 ↓
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รูปที่ 4.6 แสดงจุดทั้ง 5 ที่ใชในการใชในการหาคา 

 
  

4.3 สรุป 
 บทที่นี้สรุปเทคนิคเหมือน homography  และการใชกลองจับภาพอยางเปนมาตราฐานใน
สวนที่สําคัญ 
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บทที่ 5 
การตรวจสอบขอบเขต, แบบแผนคนหา, การจําไดของวัตถุ 

และการแบงออกเปนสวนตอน 
 
5.1 บทนํา 
 บทนี้จะเนนหัวขอดานการตรวจสอบ แบบแผนคนหา, หัวขอดาน วัตถุ,การจําได และการ
แบงออกเปนสวนตอน 
 
5.2 การตรวจสอบขอบเขต : 

พื้นฐานแบบฟอรมทั้งหมดใชในการประยุกตวิสัยทัศนของคอมพิวเตอร ส่ิงที่พวกเขา
ตรวจสอบถูกจํากัดดวยบริเวณของรูปภาพที่ความเข็มขนของภาพเปลี่ยนแปลงตามทิศทาง เทคนิค
ดานความแตกตางเหลานี้ เปนพื้นฐานการเริ่มตนของาการตรวจสอบอนุพันธจากรูปภาพตามแกน x 
แกน y 

 
fx [x, y] = ( f [x , y] * h1 [x] * h[y] 
f y [x, y] = ( f [x, y] * h[x] * h1 [ y] , 
ที่ h11[.] และ h [.] เปนอนุพันธของ prefilter 
 
“strength ” ของแตละตําแหนงถูกจํากัดดวยดานผิวหนาที่วางของเวกเตอร 
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5.3 รูปแบบการคนหาและการจําแนก  

แบบแผนการจําไดของพื้นที่คนควาวิจัย ซ่ึงการศึกษาคํานวณและการออกแบบของระบบที่
สังเกตเห็นแบบแผนในขอมูลมันถูกใชดานการวิเคราะหกลไกทางคณิตศาสตร,การดึงความสามารถ
,การประมาณขอผิดพลาด,และการวิเคราะหกลุม บางครั้งเรียกการจําไดแบบแผนเกี่ยวกับสถิติ,การ
อนุมานเกี่ยวกับไวยากรณ และการวิเคราะหคําในไวยากรณบางครั้งเรียกรูปแบบมาตรฐานของ
นิพจนออกแบบการจําได พื้นที่โปรแกรมสําคัญคือการวิเคราะหรูปภาพ,ลักษณะการจําได,การ
วิเคราะหบรรยาย,บุคคลและเครื่องวิเคราะห,เอกลักษณบุคคล และการตรวจสอบอยางละเอียดแหง
อุตสาหกรรม."ระบบการจําไดเปนแบบแผนที่เสร็จสิ้นสมบูรณประกอบดวยตัวตรวจจับสณัญาณซึง่
ประกอบดวยการสังเกต ถูกแยกประเภทหรือถูกบรรยาย,เทคนิคการดึงความสามารถในสิ่งนั่น
คํานวณตัวเลข หรือขอมูลขาวสารเปนสัญลักษณเชนเดียวกันกับรูปภาพจากการสังเกต และการแบง
ออกเปนหมวดหมู หรือกลไกคําอธิบายที่ส่ิงนั่นทํางานตามความเปนจริงของการแยกประเภท หรือ
การสังเกตที่บรรยาย ที่ตองนําคามาจากคุณลักษณะ 
 
  5.4  การจําไดของวัตถ ุ
การจําไดของวัตถุคือกระบวนการของคนพบภาพที่แทจริงของวัตถุ, การใชประโยชนสวนใหญจาก
วัตถุจําลองในสิ่งที่เราคนหา แมจากสิ่งที่เรารูจะเกิดความซับซอนในการใชงาการอภิปรายยอๆของ
ขั้นตอนที่แตกตางกันในการจําไดของวัตถุ และเทคนิคจํานวนหนึ่งที่ถูกนําไปใชกับการจําไดของ
วัตถุในโปรแกรมมากมาย ปญหาการจําไดของวัตถุสามารถอาศัยเทอมตัวอยางของวัตถุที่รูแลว 
อยางงาย, ใหรูปภาพที่กําลังบรรจุส่ิงหนึ่ง หรือวัตถุที่ทําใหนาสนใจ(และพื้นหลัง)และสวนหนึ่งมี
ความสัมพันธกับระบบที่เรารู, ระบบจะกําหนดอยางถูกตองในบริเวณ,หรือสวนหนึ่งของบริเวณ, 
ในรูปภาพ ปญหาการจําไดของวัตถุที่ถูกผานมาใกลชิด กับปญหาการแบงออกเปนสวนตอน, ส่ิงนี้
ไมสามารถสังเกตเห็นวัตถุอยางนอยที่สุดใหขอบเขตบางสวน, การแบงออกเปนสวนตอนไม
สามารถทํา,โดยขาดสวนวัตถุ 
การเลือกความสามารถหรือการดึงความสามารถคือลักษณะสําคัญของการจําไดของวัตถ 
เชนเดียวกับความสามารถมันคือส่ิงซึ่งเปรียบเทียบโดยคาที่รูแลวกอนของแบบตัวอยางของวัตถุ 
และเมื่อเร็วๆนี้แยกความสามารถเพิ่มฐานขอมูลของแบบตัวอยางของวัตถุ ปจจัยมากมายมีความ
จําเปนในการเลือกของวิธีเหมาะสมสําหรับโปรแกรมที่เลือก ศูนยกลางจะถูกออกแบบดวยการจาํได
ของวัตถุ 
วัตถุหรือการแสดงแบบอยางดานไหนที่จะแสดง object ในฐานขอมูล อะไรที่เปนลักษณะสําคัญ
หรือความสามารถของวัตถุที่จําเปนตองถูกจับในแบบตัวอยางเหลานี้การแสดงคาของวัตถุควรจะมี
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ขอมูลที่ตรงประเด็นทั้งหมดโดยปราศจากสิ่งที่เกินความจําเปนใดๆ และควรจะจัดระเบียบขอมูล
ขาวสารนี้ในรูปแบบที่เขาใจไดงายโดยสวนประกอบแตกตางของระบบการจําไดของวัตถุ 
 • การแบงแยกลักษณะ ความสามารถในการตรวจสอบและเมื่อเขาสามารถตรวจสอบ 
reliably ความเดนชัดของภาพสามารรถคํานวณไดจากความกวางยาวในลักษณะ 3 มิติของวัตถุ 
เนื่องจากธรรมชาติของกระบวนการสรางรูปภาพ ความสามารถบางพื้นที่สามารถคํานวณไดงาย 
reliably ขณะที่สวนอื่นๆจะคํานวณยาก  

• ลักษณะในการจําลองเปนคูและวิธีคิดที่จะจับคูตามลักษณะในรูปภาพที่จําลองใน
ฐานขอมูลตอถูกตรวจสอบอยางระมัดระวัง การจําไดของวัตถุสวนมาก สามารถจํารูปภาพไดหลาย
รูป แมการแกปญหาในการจดจําอาจจะชาแตก็สงผลตามลักษณะ และไดมาซึ่งเทคนิคในการ
พัฒนาการจับภาพ 

• การสราง Hypotheses สวนหนึ่งของวิธีนี้อาศัยการจับคูแบบเลือก วิธีนี้จะถูกกําหนดดวย
วัตถุที่เปนไปไดแตละอันขั้นตอนการสรางplอยางงายซึ่งกระตุนความสนใจที่จะลดขนาดของการ
คนหาจากพื้นที่วางขั้นตอนนี้ใชความรูของโดเมนโปรแกรมที่จะกําหนดชนิดหนึ่งที่จะเปนไปได 
หรือความมั่นใจวัดคาใหวัตถุแตกตางในโดเมนเครื่องมือวัดนี้สะทอนความเปนไปไดของแสดง
เพราะอาศัยตรวจสอบความสามารถ 

•  การพิสูจนความจริงวัตถุ แบบตัวอยางของวัตถุตามลักษณะที่คุนเคยเลอืกวตัถพุอสมควร
สวนมากจากสวนหนึ่งของวัตถุเปนไปไดในรูปภาพที่ใหแสดงของวัตถุแตละอันสามารถถูกพิสูจน
โดยการใชแบบตัวอยางของเขาทั้งหลาย ส่ิงหนึ่งตองตรวจดูplเปนไปไดแตละอันที่จะพิสูจนแสดง
ของวัตถุหรือเพิกเฉยมันถาแบบตัวอยางเกี่ยวกับเรขาคณิต, จะงาตอยพิสูจนวัตถุอยางกระชับการใช
ตําแหนงกลองถายรูป และตัวแปรภาพอื่นๆ ในกรณีอ่ืนๆ, มันอาจจะไมเปนไปไดที่จะพิสูจนpl  
 
5.4.1 มุมมองดาน 2 มิต ิ

ในโปรแกรมจํานวนมากรูปภาพถูกจับจากระยะเพื่อพิจารณาการวางโครงรางคือ
orthographic ถาวัตถุในหนึ่งตําแหนงสามรารถบันทึกได 42 ภาพ ตอมาเขาสามารถแบงความ
กวางยาว ในโปรแกรมเหลานี้, เราใชความกวางยาวจําลองพื้นฐานมีสองกรณีที่เปนไปได 
 •  วัตถุจะไมถกูปด เพราะในระยะไกล และโปรแกรมแหงอุตสาหกรรมจํานวนมากมาย 

• วัตถุอาจจะถูกปดโดยวัตถุอ่ืนๆทําใหส่ิงที่นาสนใจ หรือที่มองเห็นเพียงบางสวน ในบาง
กรณี แมวาวัตถุจะอยูไกลจากตําแหนงจะสงผลตอมุมมองในกรณีนั้น ปญหาเกิดจากการจดจําของ
วัตถุดานแนวกวางและแนวยาว 

 
. 
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5.4.2 มุมมองดาน 3 มิต ิ

ถารูปภาพของวัตถุสามารถถูกตรวจจับไดอยาง เมื่อวัตถุมีความแตกตางกันสองบริเวณ 
สําหรับการจําไดของวัตถุการใชแบบสามมิติ,ผลกระทบดานเทคนิคภาพเหมือนจริง และทัศนคติ
ของรูปภาพจะตองถูกคิดวา ขอเท็จจริงสิ่งนั่นเปนแบบสามมิติ และรูปภาพบรรจุเฉพาะความ
กวางยาว มีสองปจจัยถูกคิดวาไมวาวัตถุถูกแยกจากวัตถุอ่ืนๆ หรือไม เวลากรณีสามมิติ,ส่ิงนี้เปน
ขอมูลที่ใชในการจําไดของวัตถ สองกรณีแตกตางกัน,ความเขมขน เมื่อไมมีขอมูลที่ใหรูปภาพที่
ชัดเจน การใชคาความเขมขนในโครงสรางสามมิติของวัตถุจะสังเกตเห็นความกวางยาวการ
แสดงออกดานหนา กับพิกัดที่ศูนยกลางเครื่องดู-ที่มีให,หรือสามารถถูกคํานวณไดจากรูปภาพ 
ขอมูลที่ไดสามารถนํา ไปใฃในการจดจําวัตถุ รูปภาพเหลานี้ใหระยะใหจุดแตกตางในรูปภาพจาก
ทัศนคติที่เจาะจง 

 
5.4.3  การใชความสัมพันธตรวจสอบวัตถุ 

ถามี วัตถุ[ i, j] และเราตองการตรวจสอบตัวอยางของมันในแนวราบ[i,j ].สิ่งชัดเจน
จะแทนที่วัตถุท่ีตําแหนงในแนวระนาบ และการตรวจสอบแสดงของมันที่สิ่งนั้นชี้โดยคา
ความเขมขนที่เปรียบเทียบในวัตถุ กับคาตรงกันในแนวระนาบ ท่ีไมไดอยูในความเขมขนที่
นั่นคงอยูแทบจะไมคูในความเขมขน, เราตองการเครื่องมือวัดที่ไมเหมือนกันระหวางคาความ
เขมขนของวัตถุ และคาตรงกันของแนวระนาบ  
เครื่องมือวัดแตกตางอาจจะถูกจํากัด  เนื่องจาก Rคือบริเวณของวัตถุ ผลรวมของ squared  errors  คอื
เครื่องมือวัดที่ไดรับความนิยมสวนมากในกรณีการจับคูวัตถุ,เครื่องมือวัดนี้สามารถคํานวณอยาง
ทางออม และกระบวนการคํานวณสามารถถูกลด ส่ิงนี้สามารถถูกทําใหงายขึ้นสันนิษฐานวาf และg
ถูกซอมแซม,ยุทธศาสตรตามความเหมาะสมสําหรับตําแหนงทั้งหมด และตัวอยางของวัตถุจะเลื่อน
วัตถุ และใชคูวัดคาที่ทุกจุดในแนวระนาบการคํานวณนี้ถูกเรียกขาม-ความสัมพันธกันระหวางf และ
g  เมื่อทีใชกระบวนการคํานวณนี้ใหรูปภาพ,แมแบบgคือคาคงที่,แตคาของfจะหลากหลาย คาของm
จะขั้นอยูกับf และดังนั้นจะไมช้ีบอกที่ถูกตองของคูที่ตําแหนงแตกตางสันนิษฐานวาf และgคือ
คาคงที่ ปญหานี้สามารถถูกแกโดยการใชทําใหปกติขาม-ความสัมพันธกัน 
 
5.4.4  กฏเกณฑการติดตามวัตถุ 
โปรแกรมการติดตามวัตถุจํานวนมากมายแบงปนคุณสมบัติ การเคลื่อนไหวบนเฟรมของวัตถุเลก็
เพื่อวาวัตถใุนเฟรมถัดไปอยูในที่ใกลคยีงของวัตถใุนจดุเดียวกันบนวัตถุมีสีมั่นคง/สีเทาสเกลเฟรม 
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 เสนเขตของวัตถุซ่ึงเคลื่อนที่มีฟลดการเคลื่อนไหวมากมาย เสนเขตของวัตถุมีคารูปภาพผิวหนา
ลาด. รูปรางวัตถุซ่ึงคลายในสองเฟรมตอเนื่องคุณสมบัติ(สี,พื้นผิว)ของบริเวณในวัตถุยังคงคาคงที่
ผานตามลําดับ เสนเขตวัตถุควรจะดึงดูดใหจุดภาพพิกเซลมีการเคลื่อนไหว เสนเขตวัตถุควรจะ
ดึงดูดใหจุดภาพพิกเซล กับภาพมารวมกัน 
 
5.5 การแบงออกเปนสวนตอน  

การแบงออกเปนสวนตอนโดยทั่วๆไปแบงวัตถุหลายสวนที่อานไดแมแตวัตถุที่ไมชัดเจนยัง
สามารถจับทางไดมัน(ที่การมองดูผาน object อยูในรายละเอียดโดยการหารหรือแบงสวน object 
เขาไปใshสามารถเขาในสวนที่อานไดเนื้อหาสวนมากอันดับแรกกับการแบงออกเปนสวนตอนของ
รูปภาพคือทําใหแตกตางกันจากวัตถุพื้นหลัง 
 
5.5.1 กราฟ-พื้นฐานการแบงแยก 
 ในพื้นฐานกราฟเขาใกลการแบงออกเปนสวนตอนใหG=(V, E)   ) โดยที่จุด(vi,vj)  ไม
ไดมาจากกราฟโดยตรง สวนหนึ่งของสวนประกอบและขอบ(vi) � E ตรงกันใหคูของจุดที่รวมกัน
ใกลเคียง,   ขอบแตละอัน(vi, vj)  มีน้ําหนักตรงกันw(( vi  vj)   ส่ิงซึ่งไมมี-เครื่องมือวัดจะไดคาไม
เหมือนกันระหวางสวนประกอบใกลเคียง vi  และvj แตในกรณีของการแบงออกเปนสวนตอน
รูปภาพ สวนประกอบในVคือจุดภาพพิกเซล และน้ําหนักของขอบเครื่องมือวัดจํานวนหนึ่งที่
แตกตางกันระหวางสองจุดภาพพิกเซลที่เชื่อมตอโดยขอบนั้น(ความแตกตาง e.g ในความเขมขน,สี,
การเคลื่อนไหว,ตําแหนง หรือภายในสวนอื่นๆที่มีคุณลักษณะเปนพื้นฐาน โดยทั่วๆไป
สวนประกอบในสวนประกอบตองมีความคลายกัน,  และสวนประกอบในสวนประกอบจะมี
แตกตางไมเหมือนกัน หมายความวาขอบระหวางสองจุดที่รวมกันในสวนประกอบเดียวกันควรจะ
ไดน้ําหนักต่ําตางกัน,  และขอบระหวางจุดที่รวมกันในสวนประกอบแตกตางควรจะมีน้ําหนักสูง
กวา 
 
5.6  สรุป  

บทที่นี้สรุปวิธีการตรวจสอบขอบเขต, แบบแผนการคนหา, การจําไดของวัตถุ และการแบง
ออกเปนสวนตอนกับโปรแกรมที่เปนพื้นฐานการประยุกตวิสัยทัศนคอมพิวเตอร 
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บทที่ 6  
การออกแบบเครื่องมีอและผลลัพธ 

6.1 บทนํา 
บทที่นี้เนนการออกแบบ และเครื่องมือรวมทั้งสงผลเล็กนอย  

 
6.2 การออกแบบการใชอุปกรณ  

การออกแบบในสวนติดตอกับผูใชกราฟฟกสําหรับปฏิสัมพันธบุคคลกับคอมพิวเตอร
ระบบการใชเครื่องฉายภาพสไลดกลองถายรูป  
สวนติดตอถูกพัฒนาใน Qt4 Enviroment ส่ิงซึ่งถูกติดตั้งใน Suse ลีนุกซ โดยโปรแกรมที่ใชในการ
ออกแบบสวน UI คือ Qt4 Designer ซ่ึงเปนโปรแกรมที่มีความยึดหยุนในการออกแบบสูง และงาย
ตอการใชงานที่อนุญาตใหผูใชสรางหรือพัฒนา การติดตอกับผูใชงาน(UI) โปรแกรมได สวนแรก
ของกองที่ซอนกัน Widget ถูกเพิ่มขึ้น, กองที่ซอนกัน Widget ขณะที่สามารถใชหนาจํานวมากมาย
เทากับตองการส่ิงซึ่งถูกเพิ่มสิ่งหนึ่งหลังจากอยางตอเนื่องกันอื่นๆมันสามารถอยูในเทอมอื่นๆที่
เดียวกันเปนกองที่ซอนกันในโครงสรางขอมูล 
 Widgets อ่ืนๆเหมือนPushbuttons สามารถแกไขและเพิ่มขึ้นพรอมกันใน widgets
เหตุการณคือมีการเชื่อมตอกันในwidgets การใชsignals และ slots 

 
6.3 UML diagrams  

ขางลางที่ใหคือแผนภาพ UML ซ่ึงอธิบายการออกแบบของสวนติดตอแผนภาพสถิตของ
สวนติดตอเกี่ยวกับบุคคลกับระบบคอมพิวเตอรการใชเครื่องฉายภาพสไลดกลองถายรูป  
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แผนภาพการรวมงานของสวนติดตอเกี่ยวกับบุคคลกับระบบคอมพิวเตอร การใชเครื่องฉาย
ภาพสไลดCamera Projector 
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6.4 การออกแบบใหสัมพันธกับผูใช  
 ใน Qt Designer มีการสราง widget ใหมและ Qstacked  Widget ไดมีการเพิ่มขึ้น กองที่
ซอนกัน Widget ตองแท็ปเดียวกัน Widget โครงราง เชนเดียวกันกับ Widgets สามารถวางแผนบน
กองที่ซอนกัน Widget ซ่ึงมีคําอธิบายอยูขางลางอธิบายขางลาง: 
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6.4.1 แบบอยางชื่อของเครื่องมือ  
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6.5 การคนหาและโหลดรูปแบบโครงงาน  
 แบบแผนคนหา และการวางโครงการตามที่กลาวถึงนี้ คือขั้นตอนถัดไปใน

โปรแกรม แบบแผนที่ถูกจัดการเสร็จเรียบรอย,รหัสที่จะคนหา และโครงงานกอน-จํากัดความ
แบบแผนจะตองการตั้งคาตอนนี้ปุมคลิกจะเปดแฟมโตตอบ และบนการเลือกของออกแบบ
มันการตั้งคา 
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6.5.1 GU สวนติดตอการคนหาและการโหลดรูปแบบโครงงาน 
 

  
 

6.5.2 ผลลัพธการคนหาและโหลดรูปแบบโครงงาน 
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6.6 การออกแบบและวิธีการปรับคา 
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6.7 ผลของวิธีการ 
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6.8 สรุป : 
 บทที่นี้สรุปnessary code จําเปน รวมทั้งผลลัพธของเครื่องมือเพราะภาพที่เกิดจากการจับ
ภาพหนาจอ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
. 
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บทที่ 7 
บทสรุปและการสนับสนุน 

 
7.1 การอภิปราย  

เนื้อหาดานการปฏิสัมพันธระหวางบุคคลกับคอมพิวเตอร การใชภาพแายสไลดจากการ
ถายภาพ รูปกลาวถึงลักษณะหลักการพัฒนาผูใชระบบภายในที่ซ่ึงในผูใชสามารถทําปฏิกิริยากับ 
คอมพิวเตอรอันใดอันหนึ่งโดยวัตถุที่เลือก หรือการดําเนินผานไอคอน และโครงงานนี้เสร็จ
สมบูรณโดยไมมีการใชเมาสเปนวัสดุอางอิง โดยจะใชเลเซอรที่กําลังแหลมอุปกรณ หรือปากกา
ปกติ โครงงานนี้ครอบคลุมทั้งมูลฐานและประเด็นการใชงานของคอมพิวเตอรวิสัยทัศนเครื่อง และ
การประมวลผลรูปภาพ  

 
7.2 การสนับสนุน  
โครงงานนี้คือส่ิงหนึ่งทามกลางโครงงานที่พัฒนาใน Microsystems  และหองปฏิบัติการทาง
วิทยาศาสตรแ มโครงงานกระบบนี้สามารถใชกับโปรแกรมการนําเสนอ มีประสิทธิภาพการใช Qt4 
ทําใหมันสามรถทํางานไดในเวลาเดี่ยวกันไมีมีความเปลี่ยนแปลง  
 
7.3 สรุป  

การที่ใชเมาสทําใหการทดลองเกิดความสําเร็จ และการมองเห็นอาจจะถูกเพิ่มกําลังใช
เครื่องมือนี้ใหระดับในเชิงประดิษฐมากกวา 
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