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การหาขอบภาพ (Edge Detection) เปนการหาเสนรอบวัตถุที่อยูในภาพดิจิตอล  เมื่อทราบเสนรอบ

วัตถุก็จะสามารถคํานวณหาขนาดของพื้นที่หรือจดจําชนิดของวัตถุนั้นได อยางไรก็ตาม การหาขอบภาพที่

ถูกตองสมบูรณนั้นเปนเรื่องที่มีความยุงยากพอสมควร โดยเฉพาะอยางยิ่งการหาขอบของภาพที่มีคุณภาพตํ่า 

และมีความแตกตางระหวางพื้นหนากับพื้นหลังนอย  หรือมีความสวางไมสมํ่าเสมอทั่วทั้งภาพ   ซ่ึงขอบภาพ

เกิดจากความแตกตางของความเขมแสงจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่ง ถาหากความแตกตางนั้นมีคามาก 

ขอบภาพก็จะเห็นไดชัดเจน ถาความแตกตางมีคานอย ขอบภาพก็จะไมชัดเจน ดังนั้นในบทนี้จะกลาวถึง

เทคนิคเบื้องตนในสวนของการหาขอบภาพ (Edge Detection) ซึ่งพิจารณาการตรวจหาขอบภาพดวยอนุพันธ

อันดับหนึ่ง (First Order Derivative) ไดแก การหาขอบภาพดวย Sobel, Prewitt, Frei-Chen  และอนุพันธ

อันดับที่สอง (Second Order Derivative) ไดแก การหาขอบภาพดวย  Laplacian เปนตน วิธีการหาขอบภาพ

ดวยโอเปอรเรเตอรแบบตางๆ จะมีความแตกตางกันอยางไรนั้น จะศึกษากันในบทนี้ 

การประมวลผลภาพเรื่อง การตรวจหาขอบภาพ (Edge Detection) จะใชโปรเจ็ค ImageProcessing 

ซึ่งตอเนื่องจากบทที่ผานมาไดเตรียมความสามารถพื้นฐานตางๆของโปรแกรมแลว ดังนั้นสามารถแกไข

หรือเพิ่มโคดโปรแกรมในสวนของการตรวจหาของภาพลงในคลาส CMyAlgorithm และเพิ่มรายละเอียด

ของเมนูใหมีความสามารถเรียกใชคําสั่งการตรวจหาขอบภาพได โดยมีขั้นตอนดังนี้ 

 

ขั้นตอนที่ 1 การเพิ่มฟงกชันในคลาส CMyAlgorithm  

 
 

การประมวลผลภาพดิจิตอลดวยโปรแกรม 

Mr.Nattaphol  Jasungnuen 
Institute of Technological Development for Industry (ITDI) 

King Mongkut’s University of Technology North Bangkok 

1.1 เปดหนาตาง Class View แสดงรายละเอียดคลาสทั้งหมดของโปรเจ็ค 

1.2 เลือกคลาส CMyAlgorithm คลิ๊กขวา เลือกการ Add Function จะปรากฎ

ไดอะล็อกดังภาพที่ 2  

1.3 เพิ่มฟงกชันตางๆดังตารางที่ 1 ลงในไดอะล็อกดังภาพที่ 2  

ตารางท่ี1 ฟงกชันตางๆที่เพ่ิมลงในคลาส 
Return 

type: 
Function name: Access: Parameter: 

void SobelX public - 
void SobelY public - 

void PrewittX public - 
void PrewittY public - 
void FreiChenX public - 
void FreiChenY public - 
void Laplacian public - 

void AreaConvolution public 
const double mask[3][3] , 
const int offset 

1.4 เลือก Finish เมื่อเสร็จสิ้นขั้นตอน  

ภาพที่ 1 การเพิ่มฟงกชันลงใน

คลาส CMyAlgorithm 
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   ภาพที่ 2 ไดอะล็อกสําหรับเพิ่มชื่อฟงกชัน                                     ภาพที่ 3 แสดงรายละเอียดฟงกชนั 

 

เมื่อทําการเพิ่มฟงกชันเสร็จสิ้นแลว ในสวนของ Tap Class View จะแสดงรายละเอียดของฟงกชันที่

เพิ่มเขามาดังภาพที่ 3 ผูเขียนโปรแกรมสามารถใชเมาทคลิ๊กที่ชื่อฟงกชั่นตางๆใน Class View เพื่อแกไขหรือ

เพิ่มโคดโปรแกรมภายในฟงกชันได  

 

ขั้นตอนที่ 2 การเพิ่มรายละเอียดของเมนู (Menu) 

 

 
ภาพที่ 4 แสดง Resource View       ภาพที่ 5 การ Insert New เมนู 

 

 การเพิ่มเมนูเปนการสรางสวนติดตอกับผูใชงาน เพื่อใหผูใชงานสามารถเลือกใชเมนูการทํางานได

ตามตองการ การเพิ่มเมนูมีขั้นตอนดังนี้ 

2.1 เลือก Tap Resource View  แสดงรายละเอียดเมนูดังภาพที่ 4  

2.2 ดับเบิ้ลคลิ๊กเลือก IDR_ImageProcessingTYPE จะปรากฎเมนูดังภาพที่ 5 

2.3 คลิ๊กขวาบนเมนูบารเพ่ิมรายละเอียดของเมนูทั้งหมดดังภาพที่ 6 
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       ภาพที่ 6 แสดงรายละเอียดของเมนู 

 

 

 

 

 

 

ขั้นตอนที่ 3 การเชื่อมโยงเมสเสจใหกับเมนู (Menu) 

 การกําหนดฟงกชันใหสามารถเรียกใชดวยเมนูตางๆท่ีเราสรางขึ้นนั้นจะเรียกวา แม็พเมสเสจ   

ในบทนี้จําเปนตองแม็พฟงกชันจํานวน 7 ฟงกชันดังตารางที่ 2  
            ตารางที่ 2 กําหนด Member function 

Menu Message map Member  function 

Laplacian COMMAND OnEdgedetectionLaplacian 

SobelX COMMAND OnSobelX 

SobelY COMMAND OnSobelY 

PrewittX COMMAND OnPrewittX 

PrewittY COMMAND OnPrewittY 

Frei-ChenX COMMAND OnFreiX 

Frei-ChenY COMMAND OnFreiY 

สําหรับการแม็พเมสเสจ มีขั้นตอนดังนี้ 

 คลิ๊กขวาที่เมนูยอยจะปรากฎ pop-up เมนู ใหเลือกรายการ Add Event Handler จะปรากฎ

ไดอะล็อก Add Event Handler Wizard  ดังภาพที่ 8 

 ชอง Messages type เลือกที่เมสเสจ COMMAND 

 ชอง Class list เลือกคลาส CImageProcessingView 

 ฟงกชัน Function handler name: ปรกติวิซารดจะตั้งชื่อฟงกชันใหอัตโนมัติ 

 คลิ๊กปุม Add and Event เพื่อเพิ่มฟงกชัน คลาสวิซารดจะทําการเพิ่มฟงกชันใหอัตโนมัติ 

 ใหทําการเพิ่มฟงกชันดังตารางที่ 2 ทั้งหมด 

รายเอียดเมนูดังนี ้

1. Laplacian    แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Laplacian 

2. Gradient > Sobel >X แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Sobel แบบแนวนอน(X) 

3. Gradient > Sobel >Y แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Sobel แบบแนวตัง้(Y) 

4. Gradient > Prewitt >X แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Prewitt  แบบแนวนอน(X) 

5. Gradient > Prewitt >Y แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Prewitt  แบบแนวตั้ง(Y) 

6. Gradient > Frei-Chen>X แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Frei-Chan  แบบแนวนอน(X) 

7.Gradient > Frei-Chen>X แสดงการการหาขอบภาพดวยโปเปอรเรเตอร Frei-Chan  แบบแนวตั้ง(Y) 
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ภาพที่ 7 Pop-up เมนูการ Add Event Handler  ภาพที่ 8 แสดง Event Handler Wizard 
 

 เมื่อทําการแม็พเมสเสจใหกับเมนูทั้งหมดแลว ผูใชงานก็จะสามารถเรียกใชฟงกชันตางๆผานทาง

เมนูได  ในขั้นตอนตอไปจะเพิ่มโคดโปรแกรมลงในฟงกชนัตางๆเพื่อใหทํางานตามที่ตองการ  

 

ขั้นตอนที่ 4 การเพิ่มโคดโปรแกรมลงในคลาส CMyAlgorithm 

 ในการเพิ่มโคดโปรแกรมลงในฟงกชันตางๆของคลาส CMyAlgorithm ประกอบดวยฟงกชัน 

Sobel, Prewitt, Frei-Chen, Laplacian และ AreaConvolution ดังนี้ 

  

อนุพันธอันดับหนึ่ง (First Order Derivative) ใชสําหรับการหาขอบภาพในแนวตั้งและแนวนอน หรือเรียก

อีกอยางวา Gradient โดยสามารถเขียนเปนเวกเตอรไดดังนี้ 
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 คือการหาขอบภาพทางดานแนวนอน 
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 คือการหาขอบภาพทางดานแนวตั้ง 

โดยสามารถหาขนาดของเวกเตอร (Magnitude Vector) และทิศทางของการตรวจหาขอบภาพไดดังนี้ 
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 การเขียนโปรแกรมเพื่อหาขอบภาพจะใช Mask Coefficient แบบตางๆเชน Sobel, Prewitt,         

Frei-Chen ฯลฯ ซ่ึงเปน Kernal ที่อยูในรูปเมทริกซโดยเปนขอมูลที่ผานการทดลองและวิจัยโดยผูเชี่ยวชาญ

นิยมใชสําหรับการประมวลผลภาพในเรื่องของการหาขอบภาพ 

 การหาขอบภาพดวย Sobel ทางแนวนอน  CMyAlgorithm::SobelX(void) 

 

 

 

 

 

 การหาขอบภาพดวย Sobel ทางแนวตั้ง  CMyAlgorithm::SobelY(void) 

 

 

 

 

 

 การหาขอบภาพดวย Prewitt ทางแนวนอน  CMyAlgorithm::PrewittX(void) 

 

 

 

 

 

 การหาขอบภาพดวย Prewitt ทางแนวตั้ง  CMyAlgorithm::PrewittY(void) 

 

 

 

 

 

 การหาขอบภาพดวย Frei-Chen ทางแนวนอน  CMyAlgorithm::FreiChenX(void) 

 

 

 

 

void CMyAlgorithm::SobelX(void) 
{ 
 double kernel[3][3]={  {   1,  2,  1   }, 
        {  0,  0,  0  }, 
        { -1, -2, -1 }   }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 

void CMyAlgorithm::SobelY(void) 
{ 
 double kernel[3][3]={   { -1, 0, 1  }, 
        { -2, 0, 2  }, 
        { -1, 0, 1  }   }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 
 

void CMyAlgorithm::PrewittX(void) 
{ 
 double kernel[3][3]={   { 1,  1,  1}, 
        { 0,  0,  0}, 
       {-1, -1, -1}     }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 

void CMyAlgorithm::PrewittY(void) 
{  

double kernel[3][3]={   {-1, 0, 1}, 
        {-1, 0, 1}, 
        {-1, 0, 1}     }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 

void CMyAlgorithm::FreiChenX(void) 
{ 
 double kernel[3][3]={ {-1, -sqrt(2.0),       -1  }, 
    { 0, 0,          0  }, 
    { 1, sqrt(2.0),         1  }    }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 
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 การหาขอบภาพดวย Frei-Chen ทางแนวตั้ง  CMyAlgorithm::FreiChenY(void) 

 

 

 

 

 

 

อนุพันธอันดับที่สอง (Second Order Derivative) จากสมการที่ 1 เมื่อทําการอนุพันธอีกครั้ง ไดสมการดังนี้ 
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การอนุพันธอันดับสองจะใชโอเปอรเรเตอร Laplacian จะใชคา Mask Coefficient เชน 

  
0 1 0

1 4 1

0 1 0

 
  
 
  

 หรือ 
1 1 1

1 8 1

1 1 1

   
  
 
    

 

 

 การหาขอบภาพดวย Laplacian  CMyAlgorithm::Laplacian(void) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

void CMyAlgorithm::Laplacian(void) 
{ 

double kernel[3][3]={    {-1, -1, -1}, 
             {-1,  8, -1}, 
         {-1, -1, -1}   }; 
 AreaConvolution(kernel, 0);   
} 

void CMyAlgorithm::FreiChenY(void) 
{ 
 double kernel[3][3]={ {1,        0, -1                 }, 

{ sqrt(2.0),      0, -sqrt(2.0)  }, 
    { 1,        0, -1                 }    }; 
 AreaConvolution(kernel, 0); 
} 
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 ฟงกชันการคํานวณรอบพิกเซล CMyAlgorithm:: AreaConvolution 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ฟงกชัน AreaConvolution ทําหนาที่คํานวณคาพิกเซลบริเวณรอบๆพิกเซลหนึ่ง การคํานวณแบบนี้

คือการหาผลรวมคาพิกเซล ของพิกเซลเฉลี่ยถวงน้ําหนักบริเวณรอบๆพิกเซลใดๆนั่นเอง โดยใชเมทริกซที่

เรียกวา Convolution Mask หรือ Convolution Kernel ในที่นี้จะใชเมทริกซ 3x3   

การทํางานของฟงกชัน เริ่มตนดวยการคํานวณหาคาถวงน้ําหนักของพิกเซลโดยการนําเอาคาพิกเซล

รอบๆพิกเซลนั้นรวมกัน แลวเก็บไวในตัวแปร factor จากนั้นนําเอาคา mask คูณกับคาพิกเซลบริเวณรอบๆ

void CMyAlgorithm::AreaConvolution(const double mask[3][3] , const int offset) 
{ 
 if (IsIndexed()) return;  
 CMyAlgorithm image; 
 VERIFY(image.CreateEx(GetWidth(),GetHeight(), GetBPP(),BI_RGB)); 
 
 int red, green, blue; 
 int maxHigh = GetHeight() -1; 
 int maxWidth = GetWidth() -1 ; 
 BYTE *p ; 
 BYTE *pNew; 
 int center = 1; 
 int nRedCenter, nGreenCenter, nBlueCenter; 
 // Calulate weight 
 double factor = 0.0; 
 for(int j=0;j<3;j++) 
 { 
  for(int i = 0; i <3; i++) 
  { 
   factor = factor + mask[j][i]; 
  }  
 } 
 for (int y =1; y < maxHigh; y++) 
 { 
  for (int x =1; x < maxWidth; x++) 
  {   
   nRedCenter = nGreenCenter =  nBlueCenter = 0; 
   pNew = (BYTE*)image.GetPixelAddress(x,y); 
   for(int j=0;j<3;j++) 
   { 
    for(int i = 0; i <3; i++) 
    { 
     p = (BYTE*)GetPixelAddress(x+i-center,y+j-center); 
     nRedCenter += (int)(p[2]*mask[j][i]); 
     nGreenCenter += (int)(p[1]*mask[j][i]); 
     nBlueCenter += (int)(p[0]*mask[j][i]); 
    } 
   } 
   if ((int)factor==0)  factor = 1.0; 
   red  = (int)(nRedCenter/factor + offset); 
   green = (int)(nGreenCenter/factor + offset); 
   blue  = (int)(nBlueCenter/factor + offset); 
 
   if (red > 255) red = 255; 
   if (red < 0 ) red = 0; 
   if (green > 255) green = 255; 
   if (green < 0 ) green = 0; 
   if (blue > 255) blue = 255; 
   if (blue < 0 ) blue = 0; 
 
   *pNew++ =  (BYTE)blue; 
   *pNew++ = (BYTE)green; 
   *pNew = (BYTE)red; 
  } 
 }  ExchangeImg(image); 
} 
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จุดพิกเซล   แลวเก็บคาที่ตัวแปร nRedCenter, nGreenCenter และ nBlueCenter  จากนั้นใหนําขอมูลที่ไดทํา

การหารดวยคาถวงน้ําหนัก (factor) ในกรณีที่ factor มีคาเทากับศูนยจะมีการกําหนดใหเปนคาหนึ่งกอน

เสมอ  คาที่ไดจากการคํานวณจะทําการบวกกับคา offset (ถามีคา offset ) แลวเก็บคาลงในตัวแปร nRed, 

nGreen และ nBlue  สุดทายจะนําคาผลรวมของพิกเซลเฉลี่ยถวงน้ําหนัก ทําการแปลงขอมูลใหมีคาระหวาง 

0-255 แลวเก็บคาที่ไดในบัพเฟอรใหม  และใชฟงกชัน ExchangeImg  สําหรับทําการแลกเปลี่ยนขอมูลภาพ 

ผลที่ไดก็คือ ไดขอมูลภาพใหมที่ผานกระบวนการหาขอบภาพแบบตางๆนั่นเอง 

 

ขั้นตอนที่ 5 การเพิ่มโคดโปรแกรมลงในคลาส CImageProcessingView  

 ในสวนของคลาสวิวจะทําหนาที่แสดงขอมูลภาพบนหนาจอคอมพิวเตอร โดยแสดงภาพเทากับ

ภาพตนฉบับ ฟงกชันหลักในการแสดงขอมูลภาพจะใชฟงกชัน GetDocument เพื่ออานขอมูลจากคลาสด็อก

คิวเมนต จากนั้นคลาสวิวก็จะทําการวาดภาพออกทางจอภาพดวยฟงกชัน OnDraw นอกจากนั้นคลาสวิวจะ

ทําหนาที่สงขอมูลภาพไปยังคลาส CMyAlgorithm เพื่อทําการประมวลผลภาพดวยโอเปอรเรเตอร 

Laplacian, Sobel, Prewitt และ Frei-Chen โดยมีการเพิ่มขอมูลลงในฟงกชันตางๆที่ไดทําการแม็พเมสเสจใน

ขั้นตอนที่ 3 ใหเพิ่มโคดโปรแกรมลงในฟงกชันตางๆดังนี้ 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnEdgedetectionLaplacian() ดังนี ้

 

 

 

 

 

 

 

 การเรียกใชงานฟงกชันการหาขอบภาพดวย Laplacian  เริ่มดวยการใชฟงกชัน GetDocument เพื่อ

เก็บคาพอยนเตอรของคลาสด็อกคิวเมนต มาเก็บไวในตัวพอยนเตอร *pDoc จะใชตัวแปรนี้ชี้ไปยังฟงกชัน 

GetImage  เพื่ออานขอมูลภาพเขามาเก็บไวใน *pImage และทําการตรวจสอบคาของตัวแปรแบบพอยนเตอร

ตองไมมีคาเปนศูนย แสดงวาขณะนี้ตัวแปร *pImage มีขอมูลในหนวยความจํา แลวสงคาพอยนเตอรชี้ไปยัง

ฟงกชัน Laplacian ในคลาส CMyAlgorithm เพื่อทําการหาขอบภาพแบบ Laplacian  เมื่อคํานวณคาเสร็จสิ้น 

ใหทําการเรียกฟงกชัน UpdateAllViews เพื่อใหวิวแสดงผลภาพปจจุบันออกทางจอภาพ ทําใหมองเห็นภาพ

ที่ผานกระบวนการหาขอบภาพดวย Laplacian   

  

void CImageProcessingView::OnEdgedetectionLaplacian() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
  
 pImage->Laplacian(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 
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 ในทํานองเดียวกัน การเรียกใชฟงกชันการหาขอบภาพดวย SolbelX, SobelY, PrewittX, PrewittY, 

Frei-ChenX และ Frei-ChenY ก็มีกระบวนการทํางานเหมือนกันทุกประการ ตางกันเพียงการสงคาพอยเตอร

ใหคลาส CMyAlgorithm เพื่อทําการประมวลผลภาพในฟงกชันตางๆที่ตองการนั่นเอง สามารถเพิ่มโคด

โปรแกรมของฟงกชันตางๆที่เกี่ยวของลงในคลาสวิวไดดังนี้ 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnSobelX() ดังนี ้

 

 

 

 

 

 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnSobelY() ดังนี ้

 

 

 

 

 

 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnPrewittX() ดังนี ้

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

void CImageProcessingView::OnSobelX() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->SobelX(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 

void CImageProcessingView::OnSobelY() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->SobelY(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 

void CImageProcessingView::OnPrewittX() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->PrewittX(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 
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 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnPrewittY() ดังนี ้

 

 

 

 

 

 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnFreiX() ดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 เพิ่มโคด CImageProcessingView::OnFreiY() ดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 เมื่อทําการแกไขโคดโปรแกรมเสร็จทุกขั้นตอน ใหเลือกบนัทึกทั้งหมด (Save all) และคอมไฟล

โปรแกรมดวยเมนู Build ImageProcessing ถาไมมีขอผิดพลาด ก็จะสามารถรัน (Run) โปรแกรมได  

 

 

 

 

 

 

void CImageProcessingView::OnPrewittY() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->PrewittY(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 

void CImageProcessingView::OnFreiX() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->FreiChenX(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 

void CImageProcessingView::OnFreiY() 
{ 
 CImageProcessingDoc* pDoc = GetDocument(); 
 ASSERT_VALID(pDoc); 
 
 CMyAlgorithm* pImage = pDoc->GetImage(); 
 if(pImage == NULL) return; 
 
 pImage->FreiChenY(); 
 pDoc->UpdateAllViews(NULL); 
} 



 

สํานักพัฒนาเทคโนโลยีเพื่ออุตสาหกรรม    มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือ    

82 Chapter 7 การหาขอบภาพ (Edge detection)  

ขั้นตอนที่ 6 ทดสอบผลการทํางานของโปรแกรม 

 การทํางานของโปรแกรมเริ่มตนดวยการเลือกไฟลภาพที่ตองการเปดเขามาในโปรแกรม 

ImageProcessing ในบทนี้ทดสอบดวยภาพบิตแมพ ซึ่งขอมูลในแตละภาพมีคุณสมบัติเหมือนกันทุกประการ 

เพื่อที่จะแสดงใหเห็นถึงการเปล่ียนแปลงของภาพเม่ือผานกระบวนการหาขอบภาพดวยอัลกอริทึมแบบตางๆ

ที่สรางขึ้น มีขั้นตอนการทดสอบดังนี้ 

 เลือกรัน(Run) โปรแกรมจะแสดงหนาตางของโปรแกรม ImageProcessing ใหทําการเปดไฟลขอมูล 

ภาพจะปรากฎไดอะล็อกสําหรับเปดไฟลภาพ เลือกเปดภาพที่ตองการ ดังภาพที่ 9 

 
ภาพที่ 9 หนาตางโปรแกรม Image Processing 

 ทําการเปดภาพตนฉบับจํานวน 2 ภาพ แลวเลือกเมนู Edge Detection ใหเลือกทําการหาขอบภาพดวย  

SobelX และ SobelY  จะไดผลการทดลองดังภาพที ่10 

 
ภาพที่ 10 การหาขอบภาพดวยโอเปอรเรเตอร Sobel 
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 ทําการเปดภาพตนฉบับจํานวน 2 ภาพ แลวเลือกเมนู Edge Detection ใหเลือกทําการหาขอบภาพดวย  

PrewittX และ PrewittY  จะไดผลการทดลองดังภาพที ่11 

 
ภาพที่ 11 การหาขอบภาพดวยโอเปอรเรเตอร Prewitt 

 

 ทําการเปดภาพตนฉบับจํานวน 2 ภาพ แลวเลือกเมนู Edge Detection ใหเลือกทําการหาขอบภาพดวย  

Frei-ChenX และ Frei-ChenY  จะไดผลการทดลองดังภาพที่ 12 

 
ภาพที่ 12 การหาขอบภาพดวยโอเปอรเรเตอร Frei-Chen 
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 ทําการเปดภาพตนฉบับจํานวน 2 ภาพ แลวเลือกเมนู Edge Detection ใหเลือกทําการหาขอบภาพดวย 

Laplacian จะไดผลการทดลองดังภาพที ่13 

 

 
ภาพที่ 13 การหาขอบภาพดวยโอเปอรเรเตอร Laplacian 

 

สรุป 

 การสรางโปรแกรมในบทนี้ทุกทานไดศึกษาถึงกระบวนการประมวลผลภาพดิจิตอลเบื้องตน ซึ่ง

แสดงถึงรายละเอียดในการสรางอัลกอริทึมตางๆในเรื่องของการการหาขอบภาพ (Edge Detection) โดย

ประกอบดวยการหาขอบภาพดวยการอนุพันธอันดับหนึ่ง และอนุพันธอันดับที่สอง รวมถึงการใช

โอเปอรเรเตอรแบบตางๆ โดยการหาขอบภาพในงานประมวลผลภาพดิจิตอลนั้นมีประโยชนมากในการ

ตรวจจับรูปแบบวัตถุตางๆ เชน ลายวงจรอิเล็กทรอนิกสและไอซี เปนตน 

 

 

 

 

 


