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บทคัดย่อ 
 บทความนี้น าเสนอวิธีการประมวลผลภาพสีโดยใช้กล้องเว็บแคมในการจ าแนกสีของช้ินงานที่มีความ
แตกต่างกันเพื่อจ าแนกวัตถุ 3 ชนิด วางบนสายพานล าเลียง ได้แก่ พลาสติกสีเหลือง พลาสติกสีด า และอลูมิเนียม มี
ลักษณะเป็นทรงกระบอกมีขนาดเส้นผ่าศูนย์กลาง 40 มม. สูง 25 มม. แทนการใช้เซนเซอร์ในการตรวจสอบ จาก
การทดลองพบว่า เมื่อวางช้ินงานบนสายพานล าเลียงที่หยุดนิ่งหรือวิ่งด้วยความเร็ว 3 ระดับ ได้แก่ รอบความเร็วต่ า
10 รอบ/นาที ความเร็วปานกลาง 30 รอบ/นาที และรอบความเร็วสูง 60 รอบ/นาที โดยใช้กล้องเว็บแคม
เปรียบเทียบกับการใช้เซนเซอร์ 3 ชนิดในการตรวจสอบวัตถุได้แก่ Capacitive Proximity Sensor Fiber optic 
sensor และ Inductive Proximity Sensor ในการตรวจสอบ ผลปรากฎว่า กล้องและเซนเซอร์สามารถจ าแนกวัตถุ
ได้ถูกต้องแม้สุ่มวางช้ินงานวางลงบนสายพานล าเลียงเพื่อตรวจสอบ โดยวิธีการดังกล่าวเป็นอีกวิธีการที่น่าสนใจและ
น าระบบประมวลผลภาพโดยใช้กล้องเว็บแคมไปพัฒนาใช้งานแทนเซนเซอร์ได้ 
 
ค าส าคัญ: การประมวลผลภาพ  กล้องเว็บแคม เซ็นเซอร ์
 

ABSTRACT 
 This article presents a method of color image processing by using a web camera to 
classify the different color of work piece, which 3 items put on conveyor belt including yellow 
plastic, black plastic and aluminum. The cylinder has a diameter of 40 mm. and 25 mm. in height 
instead of using sensors to inspect. Experimental results shown that when a work piece was put in 
stationary conveyor status or 3 speed of dynamics conveyor including low speed in 10 rpm, middle 
speed in 30 rpm and high speed in 60 rpm. It was detected by web camera and 3 types of sensors 
namely know as Capacitive Proximity Sensor, Fiber optic sensor and Inductive Proximity Sensor, it 
was found the cameras and sensors can accurately identify objects, even if randomly placed on a 
conveyor. This method is another interesting method and can be developed to replace the sensor. 
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1. บทน า 
 ระบบการประมวลผลภาพด้วยกล้องเป็นเซนเซอร์ที่สามารถน ามาประยุกต์ใช้กับงานต่างๆได้หลายด้าน 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในระบบอุตสาหกรรมการน ากล้องมาใช้ในการตรวจสอบในด้านการคัดแยกช้ินงานโดยน าวิธีการ
ประมวลผลภาพแทนการใช้เซนเซอร์เป็นวิธีที่น่าวิจัย และน าไปศึกษาต่อ เพื่อน าวิธีการดังกล่าวไปสู่การใช้ในงาน
อุตสาหกรรมจริง เมื่อเปรียบเทียบวิธีการประมวลผลภาพกับการใช้เซนเซอร์ที่นิยมใช้ในโรงงานอุตสาหกรรมเพื่อ
จ าแนกวัตถุ พบว่าโดยทั่วไปเซนเซอร์ 1 ตัว จะสามารถระบุช้ินงานได้เพียง 1 ชนิด ในกรณีที่เครื่องจักรมีพื้นที่จ ากัด 
ท าให้การติดตั้งเซนเซอร์บนเครื่องจักรยุ่งยาก อีกทั้งท าให้มีราคาเครื่องจักรเพิ่มขึ้นจากเดิมและต้องเพิ่มการ
บ ารุงรักษามากยิ่งขึ้นเพื่อลดปัญหาที่กล่าวมานั้น วิธีการประมวลผลภาพโดยใช้กล้องเว็บแคมเป็นอีกวิธีหนึ่งที่
น่าสนใจและสามารถน าไปพัฒนาตรวจสอบช้ินงานในระบบอัตโนมัติในโรงงานอุตสาหกรรมได้ 
 

2. เอกสารและงานวจิัยท่ีเกี่ยวขอ้ง 
 เอกลักษณ สุมนพันธุ และ ประมูล บัวนอย [1] การวิเคราะห์ความเข้มของสีใบข้าวด้วยซัพพอร์ต
เวกเตอร์ส าหรับการถดถอย เพื่อใส่ปุ๋ยไนโตรเจนให้ตรงกับ ความต้องการของข้าว โดยใช้เครื่องสแกนยี่ห้อแคนนอน
รุ่น N 640 Pex ในการสแกนสีใบข้าวเก็บเป็นไฟล์ข้อมูลภาพหลังจากนั้นท าการประมวลผลภาพออกมาเป็นข้อมูล
เชิงตัวเลขโดยเปลี่ยนภาพ RGB ใหเ้ป็นภาพ HSV โดยก าหนดย่านสี S และ V และใช้วิธีการประมวลผลภาพด้วยฟัซ
ซี ซี-มีน (fuzzy c-mean) เพื่อใช้เป็นข้าวมูลในการแปลงค่าสใีห้เป็นจ านวนปุ๋ยด้วยวิธีซัพพอร์ตเวกเตอร์ส าหรับการ
ถดถอยโดยวิธีการดังกล่าวจะทราบปริมาณการใส่ปุ๋ยไนโตรเจนในนาข้าวได้ เมื่อท าการเปรียบเทียบผลการประมาณ
ค่าด้วยวิธีดังกล่าวกับผู้เช่ียชาญพบว่ามีความแตกต่างประมาณ 15.7 % จากจ านวนใบสุ่มการเปรียบเทียบ 10 ใบ 
โดยวิธีการดังกล่าวช่วยให้เกษตรกรตัดสินใจใส่ปุ๋ยไนโตรเจนในนาข้าวได้แม่นย ายิ่งข้ึน เป็น การประหยัดงบประมาณ
ในการซื้อปุ๋ย ต้นข้าวโตสมบูรณ์ ทนพ.อภิชิต อาสนาทิพย์ และ สุรเดช บุญลือ [2] การประยุกต์ใช้เทคนิคการ
ประมวลผลภาพ เพื่อคัดกรองภาวะตัวเหลืองในทารกแรกเกิด จ าเป็นตอ้งเจาะเลือดไปตรวจหาค่าบิริรูบินท าให้อาจ
เกิดภาวะอันตรายแก่เด็กได้ จึงจ าเป็นต้องใช้วิธีการประมวลผลภาพ โดยเก็บตัวอย่างภาพถ่ายบริเวณทรวงอกของ
ทารกแรกเกิด โดยแบ่งออกเป็น 2 กลุ่ม เป็นทารกท่ีไม่มีภาวะตัวเหลืองจ าานวน 51 ภาพ และกลุ่มที่ 2 เป็นทารกท่ีมี
ภาวะตัวเหลืองจ าานวน 84 ภาพ โดยน าเทคนิคการประมวลผลภาพโดยใช้ สมาร์ทโฟนที่ถ่ายภาพบริเวณหน้าอกของ
เด็กทารกและใช้แถบกระดาษสีควบคุมแสงแนบบริเวณท้อง เพื่อชดเชยค่าแสงและก าหนดระยะห่างระหว่างกล้อง
และผู้ถ่ายภาพโดยให้มีความกว้าง ของภาพพอดีกับความยาวของกระดาษสีทุกครั้ง หลังจากนั้นน าภาพมาวิเคราะห์
หาค่าสี CYMK พร้อมชดเชย ค่าสีแบบ Linear Slope แล้วน ามาค านวณหาค่าบิลรบิูนิ โดยใช้สูตร และน าค่าดังกล่าว
มาเปรียบเทียบอ้างอิงตามช่วงอายุ ผลปรากฎว่าวิธีการดังกล่าวมีความแม่นย าร้อยละ 91.67 มีความถูกต้องร้อยละ 
90.00 เนื่องจากมีการชดเชยแสงและควบคุมระยะห่างระหว่างภาพ ท าให้เด็กทารกไม่ต้องเจ็บตัวและลดภาวะเสี่ยงที่
จะเกิดขึ้นจากวิธีการเจาะเลือด อมรฤทธิ์ พุทธิพิพัฒน์ขจร และพัชราภรณ์ พรหมสุรินทร์ [3] การตรวจหารอยร้าว
ของไข่ภายใต้ระบบสุญญากาศด้วยเทคนิคการประมวลผลภาพ ในระบบอุตสาหกรรมการคัดแยกไข่ที่มีรอยร้าวออก
โดยใช้เทคนิคการประมวลผลภาพมาประยุกต์ตรวจสอบ โดยต้องน าไข่ไปวางไว้ในกล่องสุญญากาศ และถ่ายภาพ
แล้วน าภาพดังกล่าวแยกองค์ประกอบของสี ท าการลบภาพพ้ืนหลัง และเปลี่ยนผิวของเปลือกไข่เพื่อตรวจจับรอยรา้ว
ของไข่ จาการทดลองกับไข่ทั้งหมด 80 ฟอง พบว่าวิธีการดังกล่าวสามารถตรวจหารอยรา้วของไข่ได้ถูกต้องถึงรอ้ยละ 
86.25 % โดยวิธีการดังกล่าวสามารถตรวจหารอยร้าวของไข่แบบรวดเร็วและไม่ท าลายไข่ในการตรวจสอบลดปัญหา
การจ้างแรงงานซึ่งปัจจุบันมี ต้นทุนค่อนข้างสูง แต่จ าเป็นต้องมีการปรับเปลี่ยนวิธีการล าเลียงไข่ให้เหมาะสมกับการ
น าไปใช้ งานอุตสาหกรรมจริงเพิ่มมากขึ้น ไกรฤกษ์ เชยช่ืน และ พิชิต กิตติสุวรรณ์ [4] ได้น าการประมวลผลภาพ 
เพื่อพิสูจน์สีในงานพิมพ์ โดยน าภาพถ่ายค านวณหาค่าฮิสโตแกรมสี โดยจะแบ่งเป็น 3 ช่องสี ได้แก่ สีแดง, สีเขียว, สี
น้ าเงิน โดยแต่ละช่องสีจะมีค่าความเข้มสี 0 ถึง 255 และค านวณหาฮิสโตแกรมสีด้วยสูตรทางคณิตศาสตร์เพื่อท า
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การตรวจสอบพิสูจน์สีในงานพิมพ์ จากผลการทดลองพบว่าวิธีการดังกล่าวมีความผิดพลาด 22.22% ซึ่งเกิดจาก
สภาพแสงห้องที่ใช้ทดสอบมีความไม่แน่นอนส่งผลให้ฮิสโตแกรมสีมาตรฐานมีความแปรปรวนสูง   โดยใช้ วิสิทธิ์  ลุม
ชะเนาว์ และ ณัฐวุฒิ  พจน์ปริญญา [5] การพัฒนาเครื่องฟักไข่ส าหรับการตรวจหาตัวอ่อนในไข่ไก่ โดยใช้เทคนิคการ
ประมวลผลภาพดิจิตอล เครื่องฟักไข่ในปัจจุบันยังขาดประสิทธิภาพในการตรวจหาตัวอ่อนภายในไข่ไก่ เพื่อท าการ
คัดแยกไข่ไก่ที่ไม่มีเช้ือตัวอ่อนไข่ในระยะต่างๆออกจากกันเพื่อลดปัญหาของการเกิดก๊าซไฮโดรเจนซัลไฟด์ การคัด
แยกด้วยวิธีการประมวลผลภาพ มีวิธีการโดยแปลงภาพสีให้เป็นภาพสีเทา (RGB to Gray) ที่ระดับสีเทามีจ านวน 8 
บิต และท าการแยกวัตถุออกจากพ้ืนหลัง ด้วยวิธีการเทรชโฮลด์ (Threshold) ซึ่งจะสามารถน าภาพไปใช้งานในการ
ตรวจหาตัวอ่อนในไข่ได้ชัดเจนยิ่งขึ้น นอกจากนี้ ประภพ ธนเจริญจ ารัส [6] ใช้หลักการประมวลผลภาพเพื่อ
ตรวจสอบเลขชุดที่ถูกตีพิมพมาจากโรงงานผลิตยาโดยจะมีความแตกต่างจากเลขชุดที่ปลอมขึ้นมา ผลการทดสอบ
พบว่าการประมวลผลภาพสามารถแยกแยะยาที่ถูกพิมพ์ในลักษณะเฉพาะออกมาจากช้ินงานที่เลียนแบบคล้ายของ
จริงซึ่งมีลักษณะที่ใกล้เคียงกันและแยกความแตกต่างได้ยากด้วยตาเปล่าหรือจากการสังเกต โดยวิธีการตรวจสอบ
ด้วยการประมวลผลเป็นวิธีการที่น่าเช่ือถือสามารถแสดงค่าการตรวจสอบออกมาในรูปแบบของตัวเลขซึ่งสอดคล้อง
กับ จิตรพงษ์ เจริญจิตร [7] ที่ใช้วิธีการประมวลผลภาพในการแยกแยะรปูทรงของไข่มุก รูปทรงท่ีมีลักษณะเป็นทรงรี
และทรงกลมออกจากกันให้ชัดเจนถูกต้อง โดยการวัดจากการประมวลผลภาพสามารถแยกแยะวัตถุดังกล่าวอีกทั้ง
ช่วยลดความเสียหายของช้ินงานที่เกิดจากการทดสอบใช้เครื่องมือในการวัดขนาด รูปร่างของช้ินงาน ภูมินทร์ ตัน
อุตม์ [8] ได้พัฒนาเครื่องต้นแบบคัดแยกดอกดาวเรืองโดยใช้วิธีการประมวลผลภาพ คัดแยกดอกดาวเรือง4 ขนาด 
โดยน าดอกดาวเรืองวางบนสายพาน และควบคุมการท างานของอุปกรณ์ด้วยบอร์ด Raspberry pi 3 Model B และ
รับส่งข้อมูลด้วยบลูทูส โดยวิธีการประมวลผลภาพสามารถทดแทนการตรวจสอบดัวยตาเปล าไดเปนอยางดี มี
ประสิทธิภาพสามารถแยกความแตกตางของช้ินงานได้อย่างคงที่ เมื่อเปรียบเทียบกับการใช้มนุษย์ท างานในเวลา
ต่อเนื่องเป็นเวลานาน กันตภณ พริ้วไธสง [9] เครื่องคัดแยกสีอัตโนมัติบนระบบสายพานล าเลียงควบคุมด้วยอาดูโน่ 
โดยใช้เซนเซอร์ในการคัดแยกช้ินงานที่เป็นโลหะกับอโลหะ ได้กล่าวว่าการเลือกใช้เซนเซอร์นอกจากการพิจารณาถึง
ลักษณะงาน ยังต้องพิจารณาถึงองค์ประกอบอื่นๆด้วย เช่น ลักษณะ ของวัตถุ ได้แก่ ขนาด รูปร่าง สี ลักษณะพื้นผิว 
ต าแหน่ง ติดตั้งหรือตรวจจับวัตถุ ความเร็วในการเคลื่อนที่ของ วัตถุผ่านเซนเซอร์ ระยะห่างระหว่างเซนเซอร์กับ
ช้ินงาน และสภาพแวดล้อมในบริเวณใช้งาน ดังนั้นวิธีการประมวลผลภาพจึงเป็นวิธีที่น่าสนใจสามารถใช้เป็น
เครื่องมือตรวจสอบแทนเซนเซอร์และแก้ไขปัญหาข้างต้นที่กล่าวมาได้ โดยบทความนี้จะใช้กล้องเว็บแคมในการ
ทดลองเนื่องจากกล้องอุตสาหกรรมและกล้องเว็บแคมมีหลักการการตั้งค่าและการเขียนโปรแกรมที่ใกล้เคียงกันมาก 
และกล้องเว็บแคมสามารถหาซื้อได้ง่ายราคาถูกมีให้เลือกหลายรูปแบบ ก่อนที่จะน าไปพัฒนาและต่อยอดสู่การ
น าไปใช้แทนเซนเซอร์ในระบบอุตสาหกรรมต่อไป 

 
3. วิธีการวิจัย 

 ในวิธีการท าการวิจัยจะมีอุปกรณ์ที่ส าคัญและเกี่ยวข้องกับงานอยู่ 3 ส่วน ดังนี้  
 1. กล้องเว็บแคมที่ใช้ในการถ่ายภาพและน าภาพดังกล่าวไปประมวลผลเพื่อจ าแนกระบุช้ินงาน 
 2. ระบบสายพานล าเลียงที่ควบคุมด้วยพีแอลซี เป็นเครื่องจักรที่ล าเลียงช้ินงานที่ถูกน ามาวางบน
สายพานล าเลียงที่สามารถปรับระดับความเร็วของสายพานได้เพื่อให้ช้ินงานเคลื่อนที่ผ่านเซนเอร์และกล้องเพื่อระบุ
ตัวช้ินงาน 
 3. เซนเซอร์ใช้ในการระบุชิ้นงานจะติดตั้งอยู่บนระบบล าเลียงสายพาน 
 โดยการท างานของระบบมีวิธีการตั้งค่า เขียนโปรแกรมและติดตั้งอุปกรณ์ ดังนี้ 
 3.1การปรับกล้องเว็บแคม 
 การปรับค่ากล้องจ าเป็นต้องตั้งค่าให้เหมาะสมกับสภาพแวดล้อมเพื่อให้กล้องท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ โดยก าหนดค่าพารามิเตอร์ที่จ าเป็นต่างๆ ดังตารางที่ 1 
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ตารางที่ 1 การตั้งค่าพารามิเตอรต์่างๆของกล้อง 
พารามิเตอร์ แสดงผล 

 ค่า หน่วย 

Video mode 1920x1080 Pixel 

framerate 30 fps 

Brightness 128 - 

Contrast 1.28 - 

Exposure 0.03125 - 

Focus 70 - 

Saturation 128 - 

Sharpness 128 - 

White balance 2000 - 
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3.2 การจ าแนกวตัถ ุ
   

 

ภาพที่ 1 ขั้นตอนการประมวลผลภาพ 
 

 การจ าแนกวัตถุ 3 ชนิด ออกจากกันเริ่มจากน าสัญญาณภาพจากกล้องแว็บแคมผ่านสาย USB ไปยัง
คอมพิวเตอร์เพื่อน าไปประมวลผล โดยมีขนาดสัญญาณภาพ 1920x1080 พิกเซล และมีอัตราการถ่ายภาพ (Frame 
rate) 30 fps ซึ่งสามารถจับภาพวัตถุที่ก าลังเคลื่อนที่ผ่านได้โดยแสดงภาพจากโปรแกรมหน้าจอแสดงผลที่สร้าง
ขึ้นมา หลังจากนั้นจะใช้วิธีการวิเคราะห์แยกสัญญาณภาพออกเป็นส่วนๆโดยการระบุสีและการแบ่งส่วนภาพสีเพื่อ
แปลงสัญญาณภาพ RGB ให้เป็นข้อมูลเชิงตัวเลขให้อยู่ในรูปข้อมูลอาร์เรย์ 3 มิติ หลังจากนั้นจะท าการแบ่งสีโดยใช้
เทคนิคการท าขีดแบ่ง (Thresholding Techniques) ออกเป็นช่วง 16 ช่วง หรือแบ่งค่าออกมาได้ 16 เฉดสี และ
ก าหนดพื้นท่ีตรวจสอบ ที่ต าแหน่ง (850,400,1050,620) (x1y1,x2,y2) บริเวณกลางของจอภาพตีเป็นกรอบสี่เหลีย่ม
บริเวณกลางของเฟรมกล้อง เมื่อวัตถุเคลื่อนที่ผ่านกล้องกล้องจะท าการวิเคราะห์ภาพดังกล่าวหลังจากนั้นน าค่าท่ีได้
ไปวิเคราะห์ค่าออกมาเพื่อน าไปเปรียบเทียบโดยเป็นค่าเฉดสี 16 สี หรือ 16 ช่อง โดยแต่ละช่องจะเป็นตัวแทนของสี
ต่างๆโดย โดยสามารถอธิบายช้ันตอนการด าเนินงาน ดังภาพที ่1 
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3.3 การท างานเพื่อจ าแนกวัตถ ุ
  โปรแกรมสั่งงานจะแสดงดังรูปที่ 2 เมื่อกดปุ่มเริ่มท างานกล้องท าหน้าที่ตรวจสอบวัตถุที่วิ่งผ่าน 
โปรแกรมแสดงผลมี 2 จอ ได้แก่จอภาพแสดงภาพวัตถุที่วิ่งผ่านและ จอภาพที่ 2 แสดงพื้นที่การตรวจสอบช้ินงาน
และมีกรอบสีเขียวแสดงอยู่บริเวณกลางเฟรมจอเป็นจดุตรวจสอบสขีองวัตถุท่ีวิ่งผ่านและช่องด้านล่างท าการแสดงผล
การตรวจสอบค่าเฉดสีต่างๆ 16 ช่อง โดยสีเหลืองจะอยู่ที่ช่องที่ 4 สีด าจะอยู่ที่ช่องที่ 15 และสีเทาจะอยู่ที่ช่องที่ 16 
ด้านบนจอแสดงภาพที่ 2 จะมีหลอดไฟ 3 หลอด ได้แก่หลอดไฟหลอดที่ 1 สีเหลือง หลอดไฟหลอดที่ 2 สีเทา และ
หลอดไฟหลอดที่ 3 สีด า เพื่อตรวจสอบวัตถุ 3 ชนิดได้แก่ เมื่อพลาสติกสีเหลืองวิ่งผ่าน หลอดไฟหลอดที่ 1 จะสว่าง 
ช้ินงานอลูมิเนียมวิ่งผ่าน หลอดไฟหลอดที่ 2 จะสว่าง และช้ินงานพลาสติกสีด าวิ่งผ่าน หลอดไฟหลอดที่ 3 จะสว่าง
ตามล าดับ 
 

 
 

ภาพที ่2 โปรแกรมสั่งงาน 
3.4 สายพานล าเลียง 
 วัตถุจะวางบนสายพานล าเลียงที่ควบคุมด้วยพีแอลซี ซึ่งเป็นตัวประมวลผลสั่งมอเตอร์หมุนเพื่อให้
สายพานเลื่อนไปตามจุดต่างๆ นอกจากน้ีในระบบจะมีเซนเซอร์เพื่อตรวจสอบและระบุช้ินงานเพื่อท าการส่งสัญญาณ
แสดงผลให้หลอดไฟสว่างถ้ามีชิ้นงานผ่านหน้าเซนเซอร์ การเช่ือมต่ออุปกรณ์ต่างๆเข้าอินพุตและเอาท์พุตของพีแอล
ซี ดังน้ี  
ขา L คือ สายไฟเขา้พีแอลซี แรงดันเอาท์พุตไฟฟ้า 24 VAC(ไฟบวก) 
ขา N คือ สายนิวตรอนเข้าพีแอลซี(ไฟลบ) 
ขา S/S คือ สายไฟเมนไฟเข้าพีแอลซี แรงดันไฟฟ้า 24 VDC(ไฟบวก) 
ขา Com, C1, C2, C3 คือสายไฟลบ(0VDC) ซึ่งต่อรวมถึงกัน และก าหนดอุปกรณ์ต่างๆเช่ือมต่อกับพีแอลซี ตาม
ตารางที่ 2 ดังนี ้
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ตารางที่ 2 การเช่ือมต่ออุปกรณ์และพีแอลซ ี

 
4. ผลการวิจัย 

 การทดสอบจะท าการทดสอบการท างานของโปรแกรมการประมวลผลภาพโดยแสดงผลผ่านหน้า
จอคอมพิวเตอร์ โดยมีหลอดไฟแสดงสถานะระบุช้ินงานเมื่อตรวจพบช้ินงาน 3 ชนิด ว่ิงผ่านได้แก่ พลาสติกสีเหลือง 
อลูมีเนียม และพลาสติกสีด า โดยการทดสอบจะแยกออกเป็น 2 กรณี ดังนี้ 
 
4.1 การทดลองที่ 1 วางวัตถุไว้บนสายพานล าเลียงท่ีหยุดนิ่ง  
4.2 การทดลองที่ 2 วางช้ินงานบนสายพานล าเลียงเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 10 รอบ/นาที 30 รอบ/นาที และ 60 
รอบ/นาที 
 การทดลองที่ 1 วางวัตถุไว้บนสายพานล าเลียงท่ีหยุดนิ่ง 
 ท าการทดสอบโปรแกรมการระบุช้ินงานโดยน าช้ินงาน 3 ชนิด วางบนสายพานล าเลียงเพื่อวิเคราะห์
และทดสอบโปรแกรมการระบุช้ินงานด้วยกล้องเว็บแคมได้แก่ พลาสติกสีเหลือง อลูมิเนียม และพลาสติกสีด า มี
เส้นผ่าศูนย์กลาง 40 มม. และความสูง 25 มม. และโดยแสดงดังภาพที ่3  ภาพที ่4 และภาพที ่5 ตามล าดับ  
 

Sensor 
PLC Work piece 

Input Output 

Start switch X0   

Stop switch X1  
 

Capacitive Proximity Sensor   X3   

Fiber optic sensor X4  
 

Inductive Proximity sensor X5   

Conveyor Motor  Y0 
 

LED1(L1) G  Y1 Black 

LED2(L2) R  Y2 
Yellow 

LED3(L3) Y  Y3 Aluminum 
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ภาพที ่3 การทดสอบพลาสติกสเีหลือง 
 

 
 

ภาพที ่4 การทดสอบอลูมีเนยีม 
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ภาพที ่5 การทดสอบพลาสติกสดี า 
 

 จากผลการทดลองที่ 1 พบว่าเมื่อวางพลาสติกสีเหลืองบนสายพานล าเลียงกล้องเว็บแคมจะท าการ
ตรวจสอบบริเวณพื้นท่ีที่ก าหนดและหลอดไฟสีเหลืองจะสว่าง โดยแสดงค่าสีเหลืองออกมาเป็น 0.71 ดังแสดงดังรูปที่ 
3 และเมื่อท าการเปลี่ยนช้ินงานเป็นโลหะพบว่ากล้องเว็บแคมจะท าการตรวจสอบบริเวณพื้นท่ีที่ก าหนดและหลอดไฟ
สีเทาจะสว่าง โดยแสดงค่าสีเทาออกมาเป็น 0.5 ดังแสดงดังรูปที่ 4 และเมื่อเปลี่ยนช้ินงานเป็นพลาสติกสีด า กล้อง
เว็บแคมจะท าการตรวจสอบบริเวณพื้นที่ที่ก าหนดและหลอดไฟสีด าจะสว่าง โดยแสดงค่าสีด าออกมาเป็น 0.48 ดัง
แสดงดังภาพที ่5 
 การทดลองที่ 2 วางช้ินงานบนสายพานล าเลียงเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 10 รอบ/นาที 30 รอบ/นาที และ 
60 รอบ/นาที 

 
 

ภาพที ่6 เซนเซอร์ที่ใช้ในการทดสอบ 
 สุ่มช้ินงานวางลงบนสายพานล าเลียงโดยก าหนดความเร็ว10 รอบ/นาที 30 รอบ/นาที และ 60 รอบ/
นาที ตามล าดับ โดยวัดเทียบกับเซนเซอร์ 3 ชนิดได้แก่ 1. Capacitive Proximity Sensor มีหน้าที่ตรวจพบช้ินงาน
ที่วิ่งผ่าน 2. Fiber Optic Sensor มีหน้าที่ตรวจพบช้ินงานที่มีสีตามก าหนด และ Inductive Proximity Sensor มี
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หน้าท่ีตรวจช้ินงานที่เป็นโลหะ โดยมีรูปเซนเซอร์ทั้งสามชนิด ดังภาพที ่6. 
 

 
 

ภาพที ่7 หลอดไฟแสดงการท างานของเซนเซอร ์
 

 หลอดไฟจะสว่างเมื่อเซนเซอร์ตรวจพบวัตถุที่วิ่งผ่านหน้าเซนเซอร์ โดยก าหนดให้ ถ้าเซนเซอร์ตรวจพบ
พลาสติกสีเหลืองหลอดไฟสีเขียว (L1) จะสว่าง ถ้าเซนเซอร์ตรวจพบอลูมีเนียม เหลืองหลอดไฟสีแดง (L2) จะสว่าง 
ถ้าเซนเซอร์ตรวจพบพลาสติกสีด าหลอดไฟสีเหลือง (L3) จะสว่าง โดยหลอดไฟทั้ง 3 หลอด แสดงดังภาพที ่7 
 
ตารางที่ 3 การทดสอบระบุช้ินงานด้วยกล้องเว็บแคม และเซนเซอร์  

ชนิดของ
เซน 
เซอร ์

RPM 

จ านวนครั้งท่ีใช้ในการทดสอบ 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

 
กล้อง 

10            

30            

60            

Ind, 
Opt, 
Cap 

10            

30            

60            

Ind = Inductive Proximity Sensor  
Opt = Fiber Optic Sensor 
Cap = Capacitive Proximity Sensor 
RPM = หน่วยความเร็วรอบ (รอบ/นาที) 
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 เมื่อท าการท าการสุ่มวางช้ินงาน 3 ชนิด ได้แก่พลาสติกสีเหลือง ช้ินงานพลาสติกสีด า ช้ินงานอลูมิเนียม
ลงบนสายพานที่มีความเร็ว 10 RPM จ านวน 10 ครั้ง ผลปรากฎว่า เมื่อวางช้ินงานพลาสติกสีเหลืองลงบนสายพาน
ช้ินงานจะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์ หลอดไฟสีเหลืองในจอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและ
หลอดไฟ (L1) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่างขึ้น เมื่อวางช้ินงานพลาสติกสีด าลงบนสายพาน
ช้ินงานจะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์หลอดไฟสีด าในจอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและ
หลอดไฟ (L2) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่างขึ้น เมื่อวางช้ินงานอลูมิเนียมลงบนสายพานช้ินงาน
จะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์หลอดไฟสีเทาในจอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและหลอดไฟ 
(L1) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่างขึ้น เมื่อท าการเพิ่มความเร็วของสายพานเป็น 30 RPM หรือ
ความเร็วรอบที่ 60 RPM โดยวางช้ินงานลงบนสายพานล าเลียงแบบสุ่มจ านวน 10 ครั้ง พบว่า เมื่อวางช้ินงาน
พลาสติกสีเหลืองลงบนสายพานช้ินงานจะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์ หลอดไฟสีเหลืองใน
จอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและหลอดไฟ (L1) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่าง เมื่อ
วางช้ินงานพลาสติกสีด าลงบนสายพานช้ินงานจะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์หลอดไฟสีด าใน
จอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและหลอดไฟ (L2) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่าง และ
เมื่อวางช้ินงานอลูมิเนียมลงบนสายพานช้ินงานจะวิ่งผ่านหน้ากล้องเว็บแคมและเซนเซอร์หลอดไฟสีเทาใน
จอคอมพิวเตอร์จากการประมวลผลภาพและหลอดไฟ (L1) ในเครื่องจักรพีแอลซีที่วัดได้จากเซนเซอร์จะสว่างขึ้นดัง
ตารางที่ 3 
 

5. อภิปรายผลและข้อเสนอแนะการวิจัย 
 จากการทดลองการประมวลผลภาพ ด้วยกล้องเว็บแคมเพื่อระบุช้ินงาน 3 ชนิดได้แก่ พลาสติกสีเหลือง 
พลาสติกสีด า และอลูมิเนียม เมื่อท าการสุ่มวางช้ินงานบนสายพานล าเลียงที่อยู่นิ่งและเคลื่อนที่วิธีการประมวลผล
ภาพด้วยกล้องเว็บแคมโดยใช้วิธีจ าแนกวัตถุด้วยสีสามารถระบุช้ินงานได้อย่างถูกต้อง โดยวิธีการดังกล่าวสามารถใช้
การประมวลผลภาพระบุช้ินงานแทนเซนเซอร์และสามารถลดจ านวนการใช้เซนเซอร์ลงได้ โดยจากการทดลองกล้อง 
1 ตัวสามารถระบุช้ินงานแทนเซนเซอร์ 3 ชนิดได้ นอกจากนี้สัญญาณภาพจากกล้องยังมีแน้วโน้มสามารถน าไป
ประยุกต์ต่อยอดระบุและท าการคัดแยกช้ินงาน จ าแนกช้ินงานสีอื่นๆนอกเหนือจากที่ท าการทดสอบหรือเพิ่ มชนิด
การระบุชิ้นงานได้เพิ่มขึ้นโดยไม่จ าเป็นต้องเพิ่มเซนเซอร์จากเดิมที่มีอยู่ ในการตรวจสอบเนื่องจากการตรวจสอบด้วย
เซนเซอร์จ าเป็นต้องให้วัตถุว่ิงผ่านหน้าเซนเซอร์ทั้งสามตัวจึงจะสามารถระบุช้ินงานได้ แต่การประมวลผลภาพจะท า
การตรวจสอบเมื่อวัตถุผ่านหน้ากล้องแค่ครั้ งเดียวท าให้ลดขั้นตอนการตรวจสอบได้ นอกจากนี้การเพิ่มจ านวน
อุปกรณ์หรือเซนเซอร์เข้ามาในระบบมีจ านวนมากข้ึนจะท าให้เพิ่มปัญหาในการท างานของเครื่องเพิ่มขึ้นตาม เพราะ
เซนเซอร์แต่ละชนิดมีความเหมาะสม ลักษณะ สภาพแวดล้อม ช้ินงานระยะในการตรวจสอบ และข้อจ ากัดในการใช้
งานที่แตกต่างกันจึงท าให้เมื่อมีการเพิ่มเซนเซอร์ ท าให้เพิ่มเง่ือนไขหรือปัญหาในการท างานของเครื่องจักรเพิ่มมาก
ขึ้น 
ข้อเสนอแนะ  
 1. ระยะของกับเซนเซอร์เป็นข้อควรระวังจ าเป็นต้องวางช้ินงานให้ใกล้กับเซนเซอร์โดยไม่เกิน 15 มม.  
 2. เมื่อเพิ่มความเร็วของสายพานล าเลียงส่งผลให้ประสิทธิภาพในการระบุชิ้นงานของเซนเซอร์นั้นลดลง 
 3. ปัญหาการใช้งานหรือเงื่อนไขข้อจ ากัดในการระบุช้ินงานจะเพิ่มมากข้ึนเมื่อมีการใช้เซนเซอร์ที่เพิ่มขึ้น
ในระบบ เพราะเซนเซอร์แต่ละตัวจะมีข้อจ ากัดในการใช้งาน ลักษณะ สภาพแวดล้อม ช้ินงานระยะ การใช้งานที่
แตกต่างกัน 
 4. การประมวลผลภาพมีข้อควรระวังคือสภาพแสงโดยรอบจะมีผลต่อการประมวลผลภาพควรสร้างห้อง
กันแสงและจัดระบบไฟเพื่อให้แสงคงที่ตลอดทุกสภาวะ 
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ค าขอบคุณ  
 ขอขอบคุณมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ และบริษัท ออโต้ ไดแด็กติก จ ากัด  ที่สนับสนุน
อุปกรณ์และเครื่องมือ 
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