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บทคัดย่อ — งานวิจัยนีÊ นําเสนอวิธีการคัดเลือกจํานวนภาพทีÉ
เหมาะสมด้วยการประยุกต์ใช้คุณลกัษณะของภาพสาํหรบักระบวนการ
สร้างภาพสามมิติด้วยวิธี Photogrammetry โดยมีวตัถปุระสงค์เพืÉอลด
การใช้ทรพัยากรทีÉเกินความจาํเป็นและป้องกนัความผิดพลาดจากการ
ถ่ายภาพไม่เพียงพอ ผู้วิจยัได้พฒันาอลักอริทึมทีÉวิเคราะห์ความซบัซ้อน
ของวตัถผุ่านคณุลกัษณะทางคอมพิวเตอรวิ์ทศัน์ 3 ด้าน ได้แก่ 1) ความ
ซับซ้อนของรูปทรงเรขาคณิต (Geometric Complexity) โดยใช้ Canny 

Edge Detection เพืÉอตรวจจบัความหนาแน่นของเส้นขอบซึÉงสะท้อนถึง
รายละเอียดโครงสร้างและความไม่ต่อเนืÉองของพืÊนผิว 2) รายละเอียด
พืÊนผิว (Texture Detail) ด้วย Scale-Invariant Feature Transform (SIFT) 

และ 3) ความซบัซ้อนของข้อมูลสี (Color Complexity) โดยนําข้อมูลฮิส
โตแกรมของสีในภาพมาคํานวณค่า Shannon Entropy เพืÉอวดัความ
หลากหลายและการกระจายตวัของระดบัสี ทดลองกบัชุดข้อมูลโมเดล
พลาสติกจาํลองจาํนวน 14 ชิÊน เพืÉอจาํแนกวตัถอุอกเป็น 6 ระดบัความ
ซับซ้อน  และสามารถแนะนําจํานวนภาพทีÉ เหมาะสมต่อการสร้าง
แบบจาํลอง โดยจากผลการทดสอบกบัชุดข้อมูลโมเดลพลาสติกจาํลอง
จาํนวน 13 ชิÊนพบว่า ให้ความถกูต้องแม่นยาํ ช่วยให้การบริหารจดัการ
ทรพัยากรในกระบวนการสร้างภาพสามมิติมีประสิทธิภาพสูงขึÊน 

 

คาํสาํคญั — โฟโตแกรมเมทรี, การจาํแนกความซบัซ้อนของวตัถ,ุ 

การตรวจจบัขอบภาพแบบแคนนี, ซิฟต์, แชนนอนเอนโทรปี 

 

ABSTRACT — This research proposes an optimal image 

selection method by applying image features for 3D reconstruction 

using photogrammetry. The objective is to reduce unnecessary 

resource consumption and prevent reconstruction failures caused 

by insufficient image capturing. The researcher developed an 

algorithm to analyze object complexity based on three computer 

vision features: 1) Geometric Complexity, utilizing Canny Edge 

Detection to determine edge density, which reflects structural details 

and surface discontinuities; 2) Texture Detail, extracted via Scale-

Invariant Feature Transform (SIFT); and 3) Color Complexity, 

calculating Shannon Entropy from color histograms to measure the 

diversity and distribution of color levels. The experiment was 

conducted on a dataset of 14 plastic scale models to classify the 

objects into 6 complexity levels, enabling the system to recommend 

the optimal number of images for 3D modeling. The evaluation 

results on a test set of 13 plastic models demonstrated high 

accuracy, significantly enhancing the efficiency of resource 

management in the 3D reconstruction process. 

 

Keywords — Photogrammetry, Object Complexity 

Classification, Canny Edge Detection, SIFT, Shannon Entropy 

 

I. บทนํา 
ในปัจจุบนั เทคโนโลยโีฟโตแกรมเมทร ี(Photogrammetry) [1] หรอื

การสรา้งแบบจําลองสามมติจิากภาพถ่าย ได้เขา้มามบีทบาทสําคญัใน
หลายอุตสาหกรรม ทั Êงงานอนุรกัษ์มรดกทางวฒันธรรม อีคอมเมริ์ซ 
และอุตสาหกรรมเกม  กระบวนการนีÊอาศัยหลักการทํางานของ
อัลกอรทิึม Structure from Motion (SfM) [2] ในการคํานวณตําแหน่ง
และทิศทางของกล้องจากจุดคู่สมนัยในภาพถ่าย  และใช้อัลกอริทึม 
Multi-View Stereo (MVS) [3] ในการสร้างกลุ่มจุดความหนาแน่นสูง 
(Dense Point Cloud) เพืÉอขึÊนรปูเป็นโครงสรา้งสามมติทิีÉมคีวามละเอยีด 

ปัญหาทีÉพบบ่อยในการปฏบิตังิานจรงิ สาํหรบัวตัถุทีÉมคีวามซบัซอ้น
ทางกายภาพต่างกนั การใช้วธิีการถ่ายภาพแบบเหมารวม เช่น การ
ถ่ายภาพจํานวนมากไวก้่อน ส่งผลใหส้ิÊนเปลอืงทรพัยากรในการจดัเกบ็
และการประมวลผล ในทางกลบักนั การถ่ายภาพจํานวนน้อยเกินไป
สําหรับวัตถุทีÉมีความซับซ้อนสูง จะส่งผลให้แบบจําลองเกิดความ
เสยีหาย มรีโูหว่ หรอืรปูทรงบดิเบีÊยว 

งานวจิยันีÊจึงมุ่งเน้นการแก้ปัญหาดงักล่าวด้วยการนําเทคนิคการ
ประมวลผลภาพดิจิทัล  (Digital Image Processing) มาใช้ ในการ
วเิคราะห์คุณลกัษณะของวตัถุเชงิปรมิาณ เพืÉอสรา้งเกณฑ์การตดัสนิใจ
อตัโนมตัใินการแนะนําจํานวนภาพทีÉเหมาะสม โดยใช้โมเดลพลาสติก
โมเดลเป็นกรณีศกึษา  

 

II. วตัถุประสงคข์องการวจิยั 

1) เพืÉอพฒันาอลักอรทิมึในการวเิคราะห์และจําแนกความซับซ้อน
ของวตัถุโดยอตัโนมตั ิโดยอาศยัคุณลกัษณะทางคอมพวิเตอรว์ทิศัน์เชงิ
ปริมาณ  ได้แก่  ความหนาแน่นของขอบภาพ  (Edge Density), 
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รายละเอียดพืÊนผวิ (Texture Details), และความซบัซ้อนของสี (Color 

Complexity) 

2) เพืÉอกําหนดจํานวนภาพทีÉเหมาะสมสาํหรบัวตัถุแต่ละระดบัความ
ซับซ้อน เพืÉอลดความซํÊาซ้อนของการถ่ายภาพและทรัพยากรการ
ประมวลผล โดยยงัคงรกัษาคุณภาพของโมเดลสามมติไิว ้

 

III. วธิดีําเนินการวจิยั 

 งานวจิยันีÊใชโ้มเดลพลาสตกิจําลอง (Plastic Scale Model) ประเภท
กนัพลาจํานวน 27 ชิÊน เป็นตวัแทนของวตัถุทีÉมคีวามหลากหลายทาง
กายภาพ ทั Êงดา้นรปูทรง พืÊนผวิ และส ีโดยแบ่งกลุ่มตวัอย่าง (Sampling 

Size) ออกเป็น 2 ชุด ได้แก่ กลุ่มตวัอย่างวตัถุ ซึÉงเป็นชุดขอ้มูลสําหรบั
ทดลองจํานวน 14 โมเดล สําหรบัการวเิคราะห์เพืÉอสรา้งอลักอรทิมึใน
การจําแนกความซบัซ้อนของวตัถุและกําหนดจํานวนภาพทีÉเหมาะสม
ต่อการใช้สรา้งโมเดลสามมติิ และชุดข้อมูลสําหรบัทดสอบจํานวน 13 
โมเดล เพืÉอประเมนิประสทิธภิาพของอลักอรทิมึ และกลุ่มตวัอย่างบุคคล 
โดยเป็นผู้เข้าร่วมทดลองประเมินคุณภาพโมเดลสามมิติด้วยสายตา
จํานวน Śř คน โดยมขีั ÊนตอนการดําเนินงานละเอยีดดงันีÊ 
- การเตรยีมขอ้มลูภาพและสกดัคุณลกัษณะ  
- การสรา้งโมเดลสามมติโิดยแยกออกเป็นสองโมเดล คอืใชจ้ํานวนภาพ 
54 ภาพ และใชจ้ํานวนภาพ 108 ภาพ (จากการทดลองเบืÊองตน้สําหรบั
ขนาดโมเดลทีÉกําหนดด้วยอตัราการหมุน 27 วนิาทตี่อรอบ พบว่าการ
ถ่ายภาพแบบสมํÉาเสมอ กล่าวคอื ทุก 0.5 และ 1 วนิาที แบบมุมตรง 
และมุมเอยีง 15 องศา ใหผ้ลคุณภาพโมเดลสามมติทิีÉดทีีÉสุด)  
- การประเมนิคุณภาพโมเดลสามมติโิดยผูร้่วมทดลองเพืÉอเลอืกโมเดลทีÉ
ดทีีÉสุด จากภาพของโมเดลทั Êง 4 ดา้น (ดา้นหน้า ดา้นหลงั ดา้นซา้ย และ
ดา้นขวา)  
- การนําคุณลกัษณะของภาพถ่ายโมเดลด้านหน้ามาสร้างอัลกอริทึม
เพืÉอคดัเลอืกจํานวนภาพทีÉเหมาะสม สอดคลอ้งกบัผลประเมนิของผูร้่วม
ทดลอง 
- ทําการทดสอบอลักอรทิมึกบัโมเดลชุดทดสอบจํานวน 13 โมเดล และ
ประเมนิผลความสอดคล้องกบัผลประเมนิของผูร้่วมทดลอง โดยในแต่
ละขั ÊนตอนมรีายละเอยีดดงันีÊ 
III.I การถ่ายภาพโมเดลสามมติกิารเตรยีมขอ้มลูภาพ 

 โมเดลพลาสติกจําลอง ขนาดความสูงระหว่าง 9.5-15 ซม. ถูก
จดัเตรยีมภายใต้สภาวะแสงและมุมกล้องทีÉกําหนด บนฐานหมุนไฟฟ้า
สําหรบัการถ่ายภาพ ดงัรูปทีÉ I. อุปกรณ์การถ่ายภาพทีÉใช้คอื iPhone 

16 Pro กลอ้งเลนส ์Wide ความละเอยีด 48 MP 

 โดยทําการถ่ายภาพมุมตรงและมุมเอยีง 15 องศา ทุก 0.5 และ 1 

วนิาท ีในขณะทีÉโมเดลหมุนบนฐานดว้ยอตัราเรว็ 27 วนิาทตี่อรอบ รปูทีÉ 
II. แสดงตวัอย่างภาพถ่ายมุมตรง (บน) และมุมเอยีง 15 องศา (ล่าง) 
 

  

 
รปูทีÉ I. การถ่ายภาพโมเดลสามมติ ิ

 

 
รปูทีÉ II. ตวัอย่างภาพถ่ายมุมตรงและมุมเอยีง 15 องศา 

 

III.II การถ่ายภาพโมเดลสามมติกิารเตรยีมขอ้มลูภาพ 

III.II.I ความซบัซอ้นของรปูทรงดว้ย Canny Edge Detection 

ภาพถ่ายมุมตรงของวตัถุแต่ละชิÊนจะถูกนํามาผ่านกระบวนการ
เตรียมภาพเพืÉอลดสญัญาณรบกวน ด้วยการแปลงภาพสี RGB เป็น
ภาพระดับสีเทา  (Grayscale) เพืÉ อลดมิติของข้อมูลสําหรับการ
ประมวลผล และใช้ตัวกรอง Gaussian Blur ขนาด 5x5 เพืÉอลบรอย
รบกวนทีÉอาจส่งผลต่อการตรวจจบัขอบ จากนั Êนใช้อลักอรทิึม Canny 

Edge Detection [4] เพืÉอตรวจจบัขอบของวตัถุ ซึÉงขอบภาพเป็นตวับง่ชีÊ
สาํคญัของโครงสรา้งเรขาคณิต รอยต่อ และความไม่ต่อเนืÉองของพืÊนผวิ 
ค่าความซบัซอ้นของขอบภาพ (E) คาํนวณจากรอ้ยละของพกิเซลทีÉเป็น
ขอบต่อพิกเซลทั Êงหมดของวัตถุ  ดังสมการทีÉ (1) โดยกําหนดค่า 
Threshold ของ Canny ทีÉ 50 และ 150 

 
ܧ  = ൬  ൰ (1)ݏ݈݁ݔ݅ܲ ݐ݆ܾܱܿ݁ݏ݈݁ݔ݅ܲ ݁݃݀ܧ

 

III.II.II รายละเอยีดพืÊนผวิดว้ยการใชว้ธิกีาร SIFT 

ใช้อลักอรทิมึ SIFT (Scale-Invariant Feature Transform) [5] เพืÉอ
ตรวจจบัจุดคุณลกัษณะ (Keypoints) ทีÉมคีวามโดดเด่นและทนทานต่อ
การเปลีÉยนแปลงมุมมอง ซึÉงเป็นปัจจัยสําคัญต่อความสําเร็จของ
กระบวนการ Feature Matching ค่าความหนาแน่นของคุณลกัษณะ (R) 

คํานวณจาก จํานวนจุดคุณลักษณะ  (Keypoints) หารด้วยจํานวน
พกิเซลทั ÊงหมดของวตัถุดงัสมการทีÉ (2) 

 

 ܴ = ൬ݐ݊ݑ݋ܥ௞௘௬௣௢௜௡௧௦ܱܾ݆݁ܿݏ݈݁ݔ݅ܲ ݐ ൰ (2) 
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III.II.III ความซบัซอ้นของขอ้มลูสดีว้ย Shannon Entropy 
ใช้ค่า Shannon Entropy (H) [6] จากฮสิโตแกรมของภาพ เพืÉอวดั

ความหลากหลายของการกระจายตวัของระดับสี ซึÉงสะท้อนถึงความ
ชดัเจนของแสงเงาและลวดลายบนวตัถุดงัสมการทีÉ (3) 

 

ܪ  =  −෍݌௜݈݃݋ଶ(݌௜)௅ିଵ
௜ୀ଴  (3) 

 คอื ค่าความหลากหลายของเฉดสใีนภาพ ݅ หรอื Intensity Level คอื ระดบัความเขม้ของสใีนภาพระดบัสเีทา ܪ 
โดยจะไล่ตั Êงแต่ระดบั 0 (ดําสนิท) ไปจนถงึ 255 (ขาวสว่างสุด) ܮ หรอื Total Level คอื จํานวนระดบัเฉดส ีสําหรบัภาพทีÉเป็น 8-
Bit จะเท่ากบั 256 ระดบั ݌௜ คือความน่าจะเป็นของการเกิดเฉดสี ซึÉงเป็นการนําจํานวน
พกิเซลทีÉเป็นส ี݅ หารดว้ยจํานวนพกิเซลทั Êงหมดในภาพ 
 จากการประมวลผลภาพถ่ายโมเดลด้านหน้าเพืÉอสกดัคุณลกัษณะ
ทางคอมพิวเตอร์วิทัศน์ของกลุ่มตัวอย่างโมเดลทดสอบจํานวน  14

โมเดล ไดผ้ลลพัธด์งัแสดงในตารางทีÉ I. 
ตารางทีÉ I. ผลลพัธก์ารสกดัค่าคุณลกัษณะของโมเดลชุดทดลอง 
ลาํดบั
ทีÉ 

ชืÉอโมเดล 
Edge 
(E) 

SIFT 

(R) 

Entropy 

(H) 

1 Nyahoja 0.0315 0.0020 6.81 

2 Hambrabi 0.0513 0.0036 7.51 

3 Miguel Ginn 0.0568 0.0033 7.91 

4 NG RX-78-2 0.0588 0.0040 7.83 

5 Dom 0.0608 0.0041 7.62 

6 Casval Gundam 0.0736 0.0051 7.7 

7 Kampfer Amazing 0.0745 0.0041 7.41 

8 GM Sniper K9 0.0793 0.0051 7.44 

9 Tall Strike Gundam 0.0826 0.0051 7.92 

10 Stellar Shiki 0.088 0.0048 7.33 

11 Throne Drei 0.0941 0.0056 7.87 

12 God Gundam 0.1034 0.0063 7.79 

13 Lfrith Pre-Production 0.1082 0.0057 7.93 

14 Banshee Norn 0.1123 0.0020 6.81 

 

III.III การถ่ายภาพโมเดลสามมติกิารเตรยีมขอ้มลูภาพ 

 ภาพถ่ายมุมตรงและมุมเอยีง 15 องศา ทุก 0.5 วนิาท ีรวมเป็น 54 

ภาพ และทุก 1 วินาที รวมเป็น 108 ภาพ ของทุกโมเดลถูกนํามา
ประมวลผลด้วยวธิ ีPhotogrammetry เพืÉอสรา้งโมเดลสามมติจิํานวน 2 

โมเดล จากนั Êนทําการดงึภาพด้านหน้า ดา้นหลงั ดา้นซา้ย และดา้นขวา 
ของแต่ละโมเดลมาประเมนิผลกบัผูร้่วมทดลอง เพืÉอคดัเลอืกโมเดลทีÉมี
รายละเอียด ความสมบูรณ์ ความสวยงามโดยรวมดีทีÉสุด โดยผู้ร่วม
ทดลองจํานวน 21 คน ทีÉเป็นผูม้ปีระสบการณ์การทํา 3D Model จะได้
รบัชมภาพเปรยีบเทยีบของโมเดลทีÉสรา้งจากจํานวนภาพ 54 ภาพ และ 
108 ภาพ แบ่งเป็นชุด A และ B โดยการสุ่ม ดงัรูปทีÉ III ด้วยการแสดง
ภาพบนจอ LED ขนาด 60 นิÊว ภายใต้สภาวะแสงปกติ ซึÉงได้ผลการ

ทดลองดงัตารางทีÉ II. โดยจํานวนภาพทีÉมผีูร้่วมทดลองเลอืกมากทีÉสุดจะ
แสดงในช่องขวา และหากมจีํานวนผู้ร่วมทดลองเลือกเท่ากนั จํานวน
ภาพทีÉน้อยกว่าจะถูกเลือกเป็นผลการประเมนิ เนืÉองจากจํานวนภาพ
น้อย  สามารถช่วยเพิÉมประสิทธิภาพการสร้างโมเดลได้ดีกว่า

 
รปูทีÉ III. ตวัอย่างภาพชุดทดสอบสาํหรบัผูร้่วมทดลอง 

 

ตารางทีÉ II. ผลประเมนิคุณภาพโมเดลของผูร้ว่มทดลอง 

ลาํดบั
ทีÉ 

ชืÉอโมเดล 
จาํนวนภาพทีÉใช้สร้าง
โมเดลสามมิติทีÉให้
คณุภาพดีกว่า 

1 Nyahoja 54 ภาพ 
2 Hambrabi 54 ภาพ 
3 Miguel Ginn 54 ภาพ 

4 NG RX-78-2 108 ภาพ 

5 Dom 54 ภาพ 

6 Casval Gundam 54 ภาพ 

7 Kampfer Amazing 108 ภาพ 

8 GM Sniper K9 54 ภาพ 

9 Tall Strike Gundam 108 ภาพ 

10 Stellar Shiki 54 ภาพ 

11 Throne Drei 108 ภาพ 

12 God Gundam 54 ภาพ 

13 Lfrith Pre-Production 54 ภาพ 

14 Banshee Norn 108 ภาพ 

 

III.IV การพฒันาอลักอรทิมึเพื Éอคดัเลอืกจํานวนภาพที Éเหมาะสม 

ผู้วิจัยได้นําข้อมูลเชิงปริมาณมาวิเคราะห์เพืÉอหาความสมัพนัธ์
ระหว่างค่าตัวแปรทั Êงสามด้าน  (E, R, H) กับคุณภาพของการสร้าง
แบบจําลองสามมติโิดยผูร้่วมทดลอง โดยพบขอ้สงัเกตสําคญัทีÉนําไปสู่
การกําหนดกรอบแนวคดิในการจําแนกความซบัซอ้น ดงันีÊ 

III.IV.I ความซบัซอ้นของขอบภาพ หรอืค่า E 

โดยวตัถุทีÉมรีปูทรงซบัซอ้น มสี่วนยืÉนและมุมอบัจํานวนมาก จะมคี่า
ความหนาแน่นของขอบภาพสูงอย่างมนีัยสําคญั ในขณะทีÉวตัถุรูปทรง
เรขาคณิตพืÊนฐานเช่นวงกลมเรยีบเนียนจะมคี่าดงักล่าวตํÉากว่าอย่าง
ชดัเจน ขอ้มูลส่วนนีÊจงึมคีวามเหมาะสมทีÉจะนํามาใชเ้ป็นตวัแปรหลกัใน
การคดักรองระดบัความยากง่ายของวตัถุในเบืÊองตน้ 

III.IV.II รายละเอยีดพืÊนผวิ หรอืค่า R 

เมืÉอนําค่านีÊมารวมกบัค่า E พบว่ามบีางกรณีทีÉค่าความซบัซอ้นของ
ขอบภาพเพียงอย่างเดียวไม่สามารถสะท้อนความยากในการ
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ประมวลผลได้อย่างครบถ้วน โดยเฉพาะในกรณีทีÉวตัถุมีโครงสร้าง
ซบัซ้อนแต่กลบัมพีืÊนผวิเรยีบเนียน ซึÉงมกันําไปสู่ความล้มเหลวในการ
จับคู่จุดภาพ แต่ในทางกลับกันหากวัตถุมีค่า R สูง หรือมีลวดลาย
พืÊนผวิหนาแน่น จะช่วยส่งเสรมิใหก้ารประมวลผลสามารถเชืÉอมต่อภาพ
ไดด้ขีึÊนแมโ้ครงสรา้งจะมคีวามซบัซอ้นกต็าม  

III.IV.III ความซบัซอ้นของขอ้มลูส ีหรอืค่า H 

ซึÉงบ่งบอกถงึความหลากหลายของขอ้มูลส ีพบว่าเป็นปัจจยัเสรมิทีÉ
ช่วยชดเชยในกรณีทีÉรายละเอียดพืÊนผวิมคีวามไม่ชดัเจนไปในทางใด
ทางหนึÉง โดยวัตถุทีÉมีค่าความหลากหลายของสีสนัสูงสามารถช่วย
กําหนดเกณฑก์ารตดัสนิใจ (Decision Algorithm) 

จากผลการวเิคราะห์ขอ้มูลในชุดโมเดลทดลองกบัผลประเมนิจาก
ผู้เข้าร่วมทดลอง สามารถกําหนดเงืÉอนไขตรรกะเพืÉอจําแนกวัตถุ
ออกเป็น 6 โซนความซบัซอ้นดงันีÊ 

Zone 1 กลุ่มความซบัซอ้นระดบัสงู 
วัตถุ ในกลุ่ มนีÊ มีโครงสร้างทางเรขาคณิตทีÉซับซ้อนทีÉสุ ด  มี

รายละเอยีดชิÊนส่วนเลก็ๆ น้อยๆ จํานวนมาก มมีุมหกัศอก รอยต่อ หรอื
ส่วนทีÉซ้อนทับกันอย่างหนาแน่น ตัวอย่างเช่น หุ่นยนต์ทีÉมีแผงหลัง
อลังการ มีอาวุธถือในมือ หรือมีครีบระบายความร้อนถีÉ โดยหากมี
เกณฑ์คดักรองหลกัทีÉ E > 0.095 แสดงว่ากลุ่มทีÉมคีวามซบัซอ้นสงูมาก 
โดยปกติแนะนําให้ใช้ 108 ภาพ แต่หากมีค่า R > 0.0056 และ H > 

7.60 แสดงว่ามลีวดลายช่วย สามารถลดเหลอื 54 ภาพได ้

Zone 2 กลุ่มความซบัซอ้นแฝง 
เป็นโซนทีÉว ัตถุดู เหมือนจะยากเท่ากันกับกลุ่มความซับซ้อน

ระดบัสูง แต่ต้องการจํานวนภาพต่างกนัอย่างสิÊนเชงิ โดยมเีกณฑ์อยู่ทีÉ 
0.089 < E <= 0.095 ระหว่างเกณฑน์ีÊแนะนําใหใ้ช ้108 ภาพ แต่หาก R 

> 0.006 สามารถใช ้54 ภาพ ไดเ้นืÉองจากกําหนดเกณฑพ์ืÊนผวิทีÉสูงเป็น
พเิศษ มรีายละเอยีดพืÊนผวิสงูมาก จงึสามารถช่วยลดจํานวนภาพได้ 

Zone 3 กลุ่มความซบัซอ้นระดบัปานกลาง  
โดยมเีกณฑ์คดักรองหลัก 0.075 < E <= 0.089 หากวตัถุมคีวาม

ซบัซ้อนระดบัปานกลาง แต่มรีายละเอยีดพืÊนผวิสูงเป็นพเิศษ กล่าวคอื 

R > 0.0060 และ H > 7.35 สามารถใช้ 54 ภาพได้ โดยใช้ลวดลายบน
พืÊนผวิทําหน้าทีÉเป็นจุดอ้างอิงช่วยให้สามารถเชืÉอมต่อภาพได้แม่นยํา  

แต่หากไม่ไดม้รีายละเอยีดพืÊนผวิสงูเป็นพเิศษ ใหใ้ช ้108 ภาพ  

Zone 4 กลุ่มมาตรฐาน 

โดยเกณฑ์คัดกรองหลักคือค่า 0.065 < E <= 0.075 เป็นกลุ่มทีÉ
โครงสรา้งเริÉมลดความซบัซอ้นลง โดยหากมคี่า H สงูมาก กล่าวคอื H > 

7.80 สามารถใช ้54 ภาพได้ เนืÉองจากขอ้มูลสทีีÉชดัเจนสามารถทดแทน
รายละเอยีดพืÊนผวิทีÉขาดหายไปได้ 

แต่หากไม่ใช่ใหใ้ช ้108 ภาพ ยกเวน้กรณีทีÉมรีายละเอยีดของพืÊนผวิ
และสอียู่ในเกณฑค์่อนขา้งสงูทีÉกําหนด กล่าวคอื R > 0.0035 และ H > 

7.15 กส็ามารถใช ้54 ภาพไดเ้ช่นกนั 

Zone 5 กลุ่มรปูทรงเรขาคณิตเรยีบง่าย  
โดยเกณฑ์คัดกรองหลักคือค่า  0.055 <= E <= 0.065 ซึÉงมักมี

ลกัษณะเป็นพืÊนผวิต่อเนืÉองเน้นความโคง้มนและลดทอนเหลีÉยมมุม จงึ
สามารถกําหนดเกณฑ์พืÊนผิวขั ÊนตํÉ าทีÉผ่อนปรนลง  โดยหาก R >= 

0.0026 และ H >= 7.10 สามารถใช ้54 ภาพได ้ซึÉงเพยีงพอต่อการสรา้ง
แบบจําลองทีÉมคีวามสมบูรณ์  แต่ถา้ไม่ใช่แนะนําใหใ้ช้ 108 ภาพ  

Zone 6 กลุ่มรปูทรงเรขาคณิตขั ÊนพืÊนฐาน 

กลุ่มวตัถุทีÉมคี่า E ตํÉากว่า 0.055 ถอืเป็นกลุ่มทีÉมคีวามซบัซอ้นน้อย
ทีÉสุด ประกอบดว้ยรปูทรงเรขาคณิตพืÊนฐานจงึกําหนดใหส้ามารถใช้ 54

ภาพได้โดยอตัโนมตัิ ช่วยใหก้ระบวนการทํางานมคีวามรวดเรว็และลด
การใชท้รพัยากรไดอ้ย่างเตม็ประสทิธภิาพ 

ทั ÊงนีÊกําหนดให้ความสูงของภาพทีÉใช้ในการประมวลผลคอื 1,000 

Pixel 

III.V ทดสอบอลักอรทิมึและประเมนิผลความสอดคล้องกบัผลประเมนิ
ของผูร้่วมทดลอง 

 นําอลักอรทิึมทีÉนําเสนอ ทดสอบกบัโมเดลชุดทดสอบจํานวน 13 
โมเดล และประเมนิผลความสอดคล้องกบัผลประเมนิของผูร้่วมทดลอง
จํานวน 21 คน  

 

IV. ผลการทดลองและอภปิรายผล 

 งานวิจัยนีÊมุ่งเน้นการวิเคราะห์ปัจจัยทางคอมพิวเตอร์วิทัศน์  3 

ประการ ได้แก่ ความซับซ้อนทางเรขาคณิต  (Canny Edge) ความ
หนาแน่นของพืÊนผิว  (SIFT Ratio) และความซับซ้อนของแสงสี  
(Entropy) ทีÉมผีลต่อการกําหนดจํานวนภาพถ่ายทีÉเหมาะสมในการสร้าง
โมเดลสามมิติด้วยวิธีการ  Photogrammetry จากผลการทดสอบ
อลักอรทิมึทีÉนําเสนอกบัโมเดลชุดทดสอบจํานวน 13 โมเดล ได้ผลลพัธ์
การสกดัค่าคุณลกัษณะของโมเดลดงัแสดงในตารางทีÉ III. โดยเมืÉอนํา
ผลลพัธ์ดงักล่าวไปประมวลผลตามอลักอรทิึมทีÉนําเสนอ  เพืÉอคดัแยก
โซนตามความซบัซ้อนของโมเดลและคดัเลอืกจํานวนภาพทีÉเหมาะสม
ต่อการสร้างโมเดลสามมิติ สามารถแสดงผลได้ดังตารางทีÉ IV. ทั ÊงนีÊ
ผลลพัธ์ทีÉได้มคีวามสอดคล้องตรงกบัผลประเมนิของผู้ร่วมทดลองซึÉง
แสดงในช่องขวาสุดของตางรางทีÉ IV. ดว้ย 

ตารางทีÉ III. ผลลพัธก์ารสกดัค่าโมเดลชุดสอบ 

ลาํดบั
ทีÉ 

ชืÉอโมเดล 
Edge 

(E) 

SIFT 

(R) 

Entropy 

(H) 

1 POP Pickett 0.0433 0.0011 7.61 

2 Heine Gouf Ignited 0.0602 0.0023 6.98 

3 Blaze Zaku Phantom 0.0702 0.0029 7.49 

4 Demi Trainer 0.0776 0.0025 7.74 

5 Gyan 0.0840 0.0027 7.48 

6 Lfrith Anavata 0.0864 0.0044 7.18 

7 Geara Zulu 0.0870 0.0039 7.03 

8 EG Strike Gundam 0.0916 0.0049 7.38 

9 Lfrith Jiu 0.0951 0.0037 7.76 

10 OO Command Qan[T] 0.1009 0.0055 7.56 

11 Lfrith 0.1015 0.0048 7.23 

12 GquuuuuuX 0.1067 0.0065 7.84 

13 RX78F00 0.1118 0.0061 7.66 
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ตารางทีÉ IV. ผลลพัธก์ารแบ่งโซนสาํหรบัชุดทดสอบโดยใหอ้ลักอรทิมึ
เลอืกจํานวนภาพเทยีบกบัผูเ้ขา้ร่วมทดสอบ 

ลาํดบั
ทีÉ 

ชืÉอโมเดล Zone 

จาํนวนภาพ 

ทีÉอลักอริทึม
เลือก 

จาํนวนภาพ
ทีÉผู้ร่วม
ทดลอง
เลือก 

1 POP Pickett 6 54 ภาพ 54 ภาพ 

2 Heine Gouf Ignited 6 54 ภาพ 54 ภาพ 

3 Blaze Zaku 

Phantom 
5 54 ภาพ 54 ภาพ 

4 Demi Trainer 5 108 ภาพ 108 ภาพ 

5 Gyan 5 108 ภาพ 108 ภาพ 

6 Lfrith Anavata 4 54 ภาพ 54 ภาพ 

7 Geara Zulu 4 108 ภาพ 108 ภาพ 

8 EG Strike Gundam 3 108 ภาพ 108 ภาพ 

9 Lfrith Jiu 3 108 ภาพ 108 ภาพ 

10 OO Command 

Qan[T] 

3 108 ภาพ 108 ภาพ 

11 Lfrith 2 108 ภาพ 108 ภาพ 

12 GquuuuuuX 1 54 ภาพ 54 ภาพ 

13 RX78F00 1 54 ภาพ 54 ภาพ 

 

จากผลการทดลอง พบว่าอลักอรทิมึทีÉนําเสนอสามารถจําแนกความ
ซับซ้อนและคดัเลือกจํานวนภาพสอดคล้องกับผลประเมินคุณภาพ
โมเดลของผูร้่วมทดลอง โดยอลักอรทิมึสามารถแนะนําจํานวนภาพได้
อย่างถูกต้อง คิดเป็นค่าความแม่นยําทีÉ 100% นอกจากนีÊ จากการ
วเิคราะห์ค่าความสมัพนัธ์ (Correlation analysis) ระหว่างคุณลกัษณะ
ของภาพกบัผลลพัธ์ พบว่าตวัแปรความซบัซ้อนของรูปทรงเรขาคณิต 
(E) มคีวามสมัพนัธ์เชงิบวกต่อการตดัสนิใจใช้จํานวนภาพทีÉระดบั 108 

ภาพอย่างมนีัยสําคญั ในขณะทีÉตวัแปรค่าเอนโทรปี (H) มสี่วนช่วยลด
ขอ้ผดิพลาดในกลุ่มวตัถุทีÉมคีวามหนาแน่นของลวดลาย (R) ตํÉา 

อย่างไรก็ตาม การประเมินคุณภาพด้วยสายตาจากผู้เข้าร่วม
ทดสอบทั Êง Śř คน อาจมีข้อจํากัดด้านมุมมองส่วนบุคคล และความ
เหนืÉอยลา้ทางสายตา การวดัประเมนิผลเชงิปรมิาณ เช่น การนําจํานวน
และความหนาแน่นของจุดยอดมุม (Vertices) มาประมวลผลเพืÉอวดั
คุณภาพโมเดล เป็นอกีทางเลอืกสาํหรบัการต่อยอดงานวจิยันีÊ 

รูปทีÉ IV. แสดงผลลพัธ์ของ Canny Edge Detection ของตวัอย่าง
โม เดล  POP Pickett ทีÉมีความซับซ้อนตํÉ า  (Zone 6) และโมเดล 
RX78F00 ทีÉมีความซับซ้อนสูง (Zone 1) จากผลการวเิคราะห์โมเดล 
POP Pickett จะสงัเกตเห็นเส้นสีขาวปรากฏเฉพาะบริเวณขอบรอบ
นอกของวตัถุ และรอยต่อหลกัๆเพยีงเล็กน้อย พืÊนทีÉภายในส่วนใหญ่
เป็นสดีําสนิท แสดงถึงพืÊนผวิทีÉเรยีบเนียนและมคีวามต่อเนืÉองสูง ซึÉง
สอดคล้องกับค่า E ทีÉตํÉ า ส่วนโมเดล RX78F00 เส้นสีขาวปรากฏ
หนาแน่นทั Éวทั Êงโมเดล ไม่เพยีงแค่ขอบรอบนอก แต่รวมถงึรายละเอยีด
ภายในเช่น ร่องลายเสน้ ชิÊนส่วนเกราะทีÉซ้อนทบักนั และอาวุธ ส่งผลให้
ค่า E สูง ซึÉงเป็นตัวบ่งชีÊว่าวตัถุนีÊมีความเสีÉยงต่อการเกิดการบดบัง
กนัเองสงูกว่า 

 
Pop Pickett (Zone 5) 

 
RX78F00 (Zone 1) 

รปูทีÉ IV. ผลลพัธข์อง Canny Edge Detection 

 

สําหรบัอลักอรทิึม SIFT ทีÉใช้ในการระบุตําแหน่งจุดทีÉโดดเด่นบน
ภาพเพืÉอใช้ในการตรวจสอบการกระจายตัวของจุด Keypoints บน
โมเดลทีÉมลีกัษณะพืÊนผวิต่างกนั จากผลการวเิคราะห์โมเดลทีÉมพีืÊนผวิ
เรียบ ในกรณีของ EG Strike Gundam แม้จะมีรูปทรงทีÉดูไม่ซบัซ้อน 
แต่พืÊนผิวส่วนใหญ่เป็นสีแดงเรียบทําให้จุด Keypoints กระจายหรือ
กระจุกตัวอยู่เฉพาะบริเวณทีÉมีเส้นตัดขอบเท่านั Êน ค่า Ratio (R) จึง
ตํÉา  จงึแนะนําใหใ้ช้ 108 ภาพ เพืÉอชดเชยจุดอ้างองิทีÉขาดหายไปดงัรปู
ทีÉ V. ส่วนโมเดลทีÉมรีายละเอียดสูงเช่น God Gundam จุด Keypoints 

ปรากฏหนาแน่นทั Éวทั Êงภาพ ทั Êงบนลําตวั ปีก และอาวุธ เนืÉองจากมกีาร
ตัดกันของสีและลวดลายทีÉชัดเจน ด้วยค่า R ทีÉสูง บ่งบอกว่าวิธีการ 
Photogrammetry จะสามารถหาจุดจบัคู่ได้ง่าย จึงสามารถลดจํานวน
ภาพลงเหลอื 54 ภาพไดโ้ดยไม่เสยีคุณภาพดงัรปูทีÉ VI 

 
รปูทีÉ V. ภาพผลลพัธ ์SIFT ของโมเดล EG Strike 
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รปูทีÉ VI. ภาพผลลพัธ ์SIFT ของโมเดล God Gundam 

 

รูปทีÉ  VII. แสดง  Heatmap ของค่ า  Shannon Entropy (H) ซึÉ ง
คํานวณการกระจายตวัของกราฟฮิสโตแกรม โดยเป็นการแสดงความ
แตกต่างของฮสิโตแกรมระหว่างโมเดลทีÉมสีสีนัจํากดักบัโมเดลทีÉมสีสีนั
หลากหลาย โมเดล Gouf Ignited มสีสีนัในตวัเพยีงสสีม้ และบางจุดมสีี
ทีÉกลมกลืนกันทั Êงตัว จาก Heatmap จะสงัเกตได้ว่ามีสีฟ้าจํานวนมา
แสดงให้เห็นถึงค่าความแตกต่างของสน้ีอย ส่วนโมเดล GquuuuuuX 

นั Êนมคีวามแตกต่างของสทีีÉเหน็ได้ชดั ดงันั Êน Heatmap ทีÉได้จงึมสี่วนทีÉ
เป็นสสีม้ หรอืสแีดงค่อนขา้งเยอะ 

 

 
Gouf Ignited 

 
GquuuuuuX 

รปูทีÉ VII. ตวัอย่าง Heatmap ของค่า Entropy 

 

V. สรุปผล 
งานวจิยันีÊนําเสนออลักอรทิมึเพืÉอกําหนดจํานวนภาพสําหรบัการ

สร้างภาพสามมิติด้ วยวิธี  Photogrammetry ด้วยการวิเคราะห์
คุณลกัษณะทางคอมพวิเตอร์วทิศัน์ 3 ด้าน ได้แก่ ความซบัซ้อนของ
ขอบภาพ (E), รายละเอียดพืÊนผวิ (R) และ ความซบัซ้อนของขอ้มูลส ี
(H) เพืÉอจําแนกความซับซ้อนของโมเดลและแนะนําจํานวนภาพทีÉ
เหมาะสมต่อการใช้สร้างโมเดลสามมิติ ซึÉงผลการทดสอบพบว่า
อัลกอริทึมสามารถคดัเลือกจํานวนภาพได้สอดคล้องกับผลประเมิน
คุณภาพโมเดลด้วยสายตาของผู้ ร่ วมทดลอง  ซึÉ งจะช่ วย เพิÉม
ประสทิธภิาพในการสรา้งโมเดลสามมติทิีÉมคีุณภาพดว้ยจํานวนภาพและ
การใช้ทรพัยากรทีÉเหมาะสม และสามารถนําไปต่อยอด ประยุกต์ใช้
สําหรบัการสร้างโมเดลสามมติิของวตัถุประเภทอืÉนๆรวมถึงวสัดุหรือ
พืÊนผวิอืÉนเช่น พืÊนผวิทีÉขรุขระ สะทอ้นแสง หรอืมคีวามมนัเงาในอนาคต 
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