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บทคดัย่อ 

 

โครงงานระบบตรวจสอบความบกพรอ่งของชิน้งานแบบอตัโนมตัโิดยวธิปีระมวลผลภาพ จดัทาํ

ขึน้เพือ่ศกึษาและทดลองการตรวจสอบสกรทูีฝ่าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ซึง่จากการทดลองน้ีจะ

ชว่ยลดปญัหาความผดิพลาด ทีอ่าจเกดิขึน้ไดจ้าก การตรวจสอบ ดว้ยสายตาของมนุษย ์ โดยอาศยัการ

ประมวลผลภาพมาประยกุตใ์ชก้บัโครงงาน โดยนําเทคโนโลยดีงักลา่วมาตรวจสอบและเปรยีบเทยีบเพือ่

หาขอ้แตกต่างระหวา่งภาพของวตัถุ กบัภาพตน้แบบ 

 ระบบตรวจสอบความบกพรอ่งของชิน้งานแบบอตัโนมตัโิดยวธิปีระมวลผลภาพประกอบดว้ย 3

สว่นหลกั สว่นทีห่น่ึงคอืการออกแบบกระบวนกา รการทาํงานในสว่นการตดิต่อกบัผูใ้ช ้สว่นทีส่อง คอืการ

ทดลองในสว่นการประมวลผลภาพ และตรวจสอบระยะการลอยของสกรบูนฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์พรอ้มแสดง

ผลลพัธ ์และสว่นทีส่ามคอืกระบวนการทาํงานในสว่นของการตดิต่อกบัฐานขอ้มลู 

 จากผลการทดลองทีไ่ด้ โปรแกรมสามารถตรวจสอบการลอยของสกรบูนฮาร์ ดดสิกไ์ดรฟ์พรอ้ม

แสดงผลลพัธ ์และยงัสามารถตดิต่อกบัฐานขอ้มลูเพือ่ทาํการเกบ็คา่ของผลลพัธท์ีไ่ดจ้ากการตรวจสอบ 

 

คาํสาํคญั : การประมวลผลภาพ, การตรวจสอบการลอยของสกร,ู การตดิต่อกบัผูใ้ช,้ การตดิต่อกบั 

    ฐานขอ้มลู 
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Abstract 

 

The Top Cover Screw Floating Check at Final Inspection project is established to study 

and check screws on the top cover of a hard drive. The purpose of this project is to reduce an 

error of human’s eye. This image processing method is applied to this project to check and 

compare the difference between original and test picture. 

The Top Cover Screw Floating Check at Final Inspection project consists of 3 major 

parts 1. Designing the Graphic User Interface (GUI) process for a user. 2. Checking and 

showing a result of the level of top cover screws. 3. Keeping the result in the database. 

From the experiments, The designed program can successfully check and show the 

level of top cover screws. Finally, the obtained result can be kept to the database as the 

objective of this project. 

 

Key Word: Image Processing, Checking the level of top cover screws on the top cover, Graphic   

    User Interface, Database 
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บทท่ี 1 

 

บทนํา 

 

1.1 หลกัการและเหตผุล 

 

 ฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์เป็นผลติภณัฑอ์เิลก็ทรอนิกสท์ีม่คีวามสาํคญัต่อภาคการสง่ออกของประเทศ  ซึง่

ประเทศไทยไดส้ง่ออกฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์มากเป็นอนัดบั 1 ของโลก  โดยสามารถครองสว่นแบง่ใน

ตลาดโลกมากกวา่  40% และยงัมกีารขยายตวัอยา่งต่อเน่ือง  นอกจากน้ีประเทศไทยยงัเป็นฐานการผลติ

ของผูผ้ลติรายใหญ่ในอุตสาหกรรมฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์  เชน่  ซเีกต ,  เวสเทริน์ ดจิติอล ,  ฮติาชิ,  โกลเบลิ 

สตอเรจเทคโนโลย ี และฟูจติส ึเป็นตน้ อุตสาหกรรมฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์เป็นอุตสาหกรรมทีจ่าํเป็นตอ้งใช้

เครือ่งจกัรกลในกระบวนการผลติเป็นกาํ ลงัสาํคญั  ภายในหน่ึงวนั  เครือ่งจกัรกลเหลา่น้ีจะทาํงาน

ตลอดเวลา  และในแต่ละชัว่โมงเครือ่งจกัรกลเหลา่น้ีสามารถผลติฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ไดเ้ป็นจาํนวนมาก  แต่

บอ่ยครัง้ทีย่อดการผลติตอ้งลดลง  เน่ืองจากขอ้ผดิพลาดทีเ่กดิจากตวับุคคลและเครือ่งมอื ซึง่ขอ้ผดิพลาด

ดงักลา่ว รวมไปถงึขอ้ผดิพลาดในเรือ่งของการลอยของสกรทูีฝ่าปิดดา้นบนของ ฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รปูท่ี 1.1 แสดงสกรทูัง้ 6 ตวัทีฝ่าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 

 

การตรวจสอบการลอยของสกรทูีฝ่าปิดดา้นบนของ ฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ โดยใชค้นในการมองดู

ความผดิพลาดในการขนัสกร ู อาจมคีวามผดิพลาดทีเ่กดิจากตวับุคคล เมือ่ตอ้งทาํการตรวจสอบชิน้งาน

เป็นจาํนวนมาก ซึง่ทาํใหช้ิน้งานไมไ่ดม้าตรฐาน ต่อมาไดม้กีารใชเ้ครือ่งมอืเพือ่ทาํการตรวจสอบการลอย
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ของสกรแูทนคน โดยใชห้ลกัการตรวจสอบความสงูของ Plate ในแนวระดบั กลา่วคอื เมือ่ความสงู

เปลีย่นไป ระดบัของ Plate กจ็ะเปลีย่นไปดว้ย ทาํใหท้ราบไดว้า่เกดิความผดิพลาดขึน้บนชิน้งานนัน้ 

หากแต่เครือ่งมอืดงักลา่วน้ี ยงัไมส่ามารถตรวจสอบความผดิพลาดได ้ 100% คอื ยงัมชีิน้งานทีไ่มไ่ด้

มาตรฐานเกดิขึน้อยู ่ซึง่สาเหตุอาจเกดิจากตวัเครือ่งมอืหรอืตวับุคคลกเ็ป็นได ้ 

 

 

 

 

 

 

 

(ก)       (ข) 

รปูท่ี 1.2 (ก) และ (ข) แสดงลกัษณะการลอยของสกร ู

 

 ดงันัน้ ทางผูจ้ดัทาํจงึมแีนวคดิทีจ่ะศกึษาหาแนวทางและความเป็นไปได ้ในการพฒันาอุปกรณ์

ตรวจสอบการลอยของสกรขูึน้ โดยนําเอาเทคโนโลยขีองเครือ่งตรวจสอบการลอยของสกรโูดยใช้  Plate 

วดัความสงูทีก่ลา่วมา เป็นแนวทางในการพฒันา รวมไปถงึการนําเทคโนโลยกีารตรวจสอบวตัถุดว้ยการ

ประมวลผลภาพมาประยกุตใ์ชร้ว่มกนั โดยเทคโนโลยดีงักลา่วเป็นการตรวจสอบและเปรยีบเทยีบเพือ่หา

ขอ้แตกต่างระหวา่งภาพของวตัถุ เทยีบกบัภาพตน้แบบ ซึง่ ในกรณทีีข่อ้แตกต่างนัน้มคีวามละเอยีดสงู

การใชส้ายตาของคนในการตรวจสอบจะมโีอกาสเกดิขอ้ผดิพลาดไดง้า่ย   เน่ืองจากสายตาของคนมคีวาม

ละเอยีดในการตรวจสอบไดไ้มส่งูนกั   จงึมแีนวโน้มทีจ่ะนําระบบตรวจสอบวตัถุดว้ยการประมวลผลภาพ

(Machine Vision System)  เขา้มาใชใ้นการตรวจสอบวตัถุแทนการตรวจสอบจากสายตาของคน   เพราะ

ศกัยภาพของคอมพวิเตอรท์ีม่กี ารประมวลผลไดอ้ยา่งละเอยีด   แมน่ยาํสงู  และรวดเรว็  ดงัน้ีแลว้จะ

สามารถเหน็ไดถ้งึความแตกต่างระหวา่งชิน้งานทีด่แีละเสยี อนัจะทาํใหเ้กดิมาตรฐานในการตรวจสอบ 

และสามารถตรวจจบัชิน้งานทีเ่สยีไดม้ากขึน้ ซึง่เป็นการลดความสญูเสยีทัง้เวลาและตน้ทุนในการผลติ 

อกีทัง้ยงัสรา้งความเชือ่มัน่ใหก้บัลกูคา้ไดอ้กีดว้ย 

 

1.2 วตัถปุระสงค ์

 

1. เพือ่ศกึษาเทคโนโลยกีารประมวลภาพโดยใชโ้ปรแกรม Microsoft Visual C++ 2008 

2. เพือ่สรา้งความเขา้ใจหลกัการทาํงานของเครือ่งก่อนนําไปปรบัปรุงหรอืประยกุตใ์ชก้บั 

เครือ่งทีก่าํลงัจะพฒันาขึน้มาใหม ่

 
 
 



3 
 

3. เพือ่เขยีนโปรแกรมตดิต่อระหวา่งคอมพวิเตอรแ์ละเครือ่งทีนํ่ามาพฒันาขึน้ใหม ่

4. เพือ่สรา้งอุปกรณ์ตรวจสอบการลอยของสกร ู

 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

 

1. ตรวจสอบการลอยของสกรขูองฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ขนาด 2.5 น้ิว 

2. ตรวจสอบการลอยของสกรทูีฝ่าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทัง้ 6 ตวั 

3. ตรวจสอบการลอยของสกรใูนลกัษณะ Floating (ลอย) ในระดบั 0.1 mm วดัจากผวิดา้นลา่ง

ของหวัสกรถูงึ ฝาปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 

 

1.4 แผนการดาํเนินงาน 

  

1.4.1 การเตรียมการ 

1. ศกึษาเอกสารและงานวจิยัทีเ่กีย่วขอ้ง 

2. ศกึษาหลกัการและทฤษฏพีืน้ฐานทีเ่กีย่วขอ้ง 

3. ตดิต่อหน่วยงานและรวบรวมขอ้มลูทีจ่าํเป็นเกีย่วกบัฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 

 

1.4.2 การเกบ็ข้อมลู 

4. เขยีนโปรแกรมเพือ่ใชใ้นการประมวลผล 

5. สรา้งเครือ่งมอืเพือ่ใชใ้นการทดลอง 

6. ทดสอบเครือ่งมอืก่อนการทดลอง 

7. เริม่การทดลอง 

 

1.4.3 การประมวลผลและการวิเคราะหข้์อมลู 

8. ประมวลผลขอ้มลู 

9. วเิคราะหแ์ละแปลผลขอ้มลู 

 

1.4.4 การเขียนรายงานและเผยแพร่ผลงาน 

10. เขยีนรายงาน 

11. จดัพมิพร์ายงาน 
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ตารางท่ี 1.1 แผนการดาํเนินงาน 

 

เดอืน มถุินายน กรกฎาคม สงิหาคม กนัยายน ตุลาคม พฤศจกิายน ธนัวาคม มกราคม กุมภาพนัธ ์ มนีาคม 

ขัน้ตอนที ่\ สปัดาหท์ี ่ 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1                                         

2                                         

3                                         

4                                         

5                                         

6                                         

7                                         

8 

 

 

 

 

                                        

9 

 

                                        

10                                         

11                                         
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1.5 ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รบั 

 

1. มคีวามรูแ้ละความเขา้ใจถงึหลกัการของการประมวลผลภาพโดยใช ้ 

โปรแกรม Microsoft Visual C++ 2008 

2. มคีวามรูแ้ละความเขา้ใจถงึโปรแกรมตดิต่อระหวา่งคอมพวิเตอรแ์ละเครือ่งที ่

       พฒันาขึน้ ใหม ่

3. มคีวามรูแ้ละความเขา้ใจถงึแนวทางและความเป็นไปได ้ในการพฒันาอุปกรณ์ 

       ตรวจสอบการลอยของสกรใูนระยะ 0.1 mm. วดัจากผวิดา้นลา่งของหวัสกรถูงึ  

       ฝาปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 

4. ชว่ยลดความสญูเสยีทัง้เวลาและตน้ทุนในการผลติ 

 

 
 
 



 

บทท่ี 2 

 

ทฤษฎีและงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

 

2.1 ทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 

 

2.1.1 พืน้ฐานทัว่ไปเก่ียวกบัรปูภาพ  

 
1. ชนิดของรปูภาพทัว่ไป  

  รปูภาพสามารถแบง่ตามวธิกีารจดัเกบ็ทัว่ไปไดเ้ป็น 2 ชนิด ใหญ่ๆดงัน้ี คอื  

− รปูภาพแบบเวคเตอร ์(Vector Graphic)  

เป็นรปูภาพทีไ่มข่ึน้กบัความละเอยีดของภาพเน่ืองจากภาพชนิดน้ีถูกสรา้งขึน้

จากสมการของเสน้ต่าง ๆ  ไมว่า่จะเป็นเสน้ตรง เสน้โคง้ เมือ่ทาํการยอ่ขยายรปูภาพ

แบบน้ีคอมพวิเตอรจ์ะทาํการคาํนวณรปูภาพใหมท่าํใหภ้าพคมชดัเสมอ  

− รปูภาพแบบบติแมพ็ (Bitmap Image)  

เป็นรปูภาพทีเ่กดิจากจุดเลก็ๆประกอบกนัขึน้มาจนเหน็เป็นภาพคุณภาพของ

รปูภาพชนิดน้ีจะขึน้อยูก่บัความละเอยีดหากภาพมคีวามละเอยีดมากกจ็ะยิง่ชดัเจนมาก

ขึน้เมือ่ทาํการยอ่ขยายรปูภาพคอมพวิเตอร์  จะทาํการขยายภาพขึน้ดว้ยความละเอยีด

ทีม่อียูท่าํใหภ้าพทีไ่ดม้ลีกัษณะหยาบ  

 
2. พกิเซล (Pixel) และดอ็ท (Dot)  

พกิเซล คอืจุดทีเ่ลก็ทีส่ดุของภาพ พกิเซลหน่ึงสามารถแสดงไดห้ลายสี  สว่นดอ็ทคอืจุดที่

เลก็ทีส่ดุทีใ่ชใ้นกระบวนการพมิพ์  การสรา้งพกิเซลขึน้มาหน่ึงพกิเซลจะตอ้งใชด้อ็ทหลายดอ็ท

เพือ่ทาํใหเ้กดิภาพ ความเขม้และสต่ีาง ๆ กนั หน่วยดอ็ทต่อน้ิว (dpi) จะใชบ้อกความละเอยีด

ของเครือ่งพมิพ ์สว่นหน่วยพกิเซลต่อน้ิว (ppi) จะใชบ้อกความละเอยีดของเครือ่งสแกนและ

จอภาพ  

 
3. ความละเอยีดของภาพ 

ความละเอยีดของภาพเป็นสิง่ทีบ่อกถงึคุณภาพของภาพนัน้ หน่วยทีนิ่ยมใชบ้อกถงึความ

ละเอยีดของภาพคอื  พกิเซลต่อน้ิว (Pixel/Inch) คา่น้ีบอกใหท้ราบวา่ภาพมจีาํนวนพกิเซลกี่

พกิเซลในหน่ึงน้ิว แลว้ยงัสามารถคาํนวณหาจดุทัง้หมดของภาพไดอ้กีดว้ย 

 

4. แบบจาํลองของส ี(Color Model) 
  เป็นการกาํหนดคา่ทีเ่ป็นตวัเลขใหก้บัสทีีแ่สดงบนหน้าจอคอมพวิเตอร ์แต่รปูแบบของสี
โดยทัว่ไปทีพ่บในรปูภาพแบบบติแมพ็ มกัจะเป็น RGB หรอืเรยีกวา่ Additive Model ซึง่เป็น

 
 
 



7 
 

รปูแบบสทีีถู่กใชใ้นการควบคุมการแสดงผลออกทางหน้าจอมากทีส่ดุ แต่ละพกิเซลจะ
ประกอบดว้ยองคป์ระกอบ 3 สว่นทีแ่สดงดว้ยตวัเลขทีใ่ชแ้ทนคา่สแีดง( Red ) เขยีว( Green ) 
น้ําเงนิ( Blue ) คา่สทีีแ่สดงออกมาแต่ละสจีะถูกสรา้งขึน้โดยรวมองคป์ระกอบสทีัง้ 3 สว่นเขา้
ดว้ยกนั ในแต่ละองคป์ระกอบคา่ 0 หมายถงึ ไมม่สี ีและคา่ทีส่งูทีส่ดุคอื 255 แสดงถงึคา่ความ
เขม้สทีัง้หมดขององคป์ระกอบสนีัน้ ถา้ในแต่ละองคป์ระกอบม ี8 บติ (0 ,0,0 ) จะหมายถงึสดีาํ 
(255 ,0,0 ) หมายถงึสแีดงและ (255 ,255,255 ) หมายถงึสขีาว นัน่คอืในแต่ละพกิเซลจะถูกเกบ็
ในหน่วยความจาํดว้ยขนาด 24 บติ 

 
5. โหมดสต่ีาง ๆ ของรปูภาพ 

− อารจ์บีคีลัเลอร ์(RGB Color)  

เป็นโหมดสทีีใ่ชแ้ชนแนลสจีาํนวน 3 ส ีคอื แดง เขยีว และน้ําเงนิ โดยแต่ละสี

จะมกีารไลล่าํดบัสไีดถ้งึระดบั 256 ระดบั เมือ่รวมกนัทัง้ 3 สจีะสามารถแสดงสไีดส้งูถงึ 

16.7 ลา้นส ีโหมดน้ีเป็นโหมดทีเ่หมาะสาํหรบัใชใ้นการตกแต่งสเีพราะสามารถแทนสี

ไดม้าก และยงัเป็นโหมดสเีดยีวทีใ่ชใ้นจอมอนิเตอรอ์กีดว้ย  

− อนิเดกซค์ลัเลอร ์(Indexed Color)  

เป็นโหมดสทีีใ่ชใ้นตารางในการเทยีบส ีโดยใชข้อ้มลูจาํนวน 8 บติต่อพกิเซล 

นัน่คอืภาพในโหมดน้ี สามารถแสดงไดส้งูสดุไดเ้พยีง 256 สต่ีอพกิเซล  

− บติแมพ็ (Bitmap)  

เป็นโหมดสทีีม่กีารเกบ็ขอ้มลูของสเีพยีง 1 บติต่อพกิเซล นัน่คอืรปูภาพใน

โหมดน้ีสามารถแสดงไดเ้พยีงสขีาวและสดีาํ  ทาํใหภ้าพทีไ่ดม้คีวามหยาบมากทีส่ดุ แต่

ขอ้ดขีองโหมดน้ีคอืไดไ้ฟลร์ปูภาพทีม่ขีนาดเลก็และเหมาะสาํหรบัภาพลายเสน้  

− เกรย์สเกล (Gray Scale)  

เป็นโหมดสาํหรบัภาพขาวดาํ สามารถไลเ่ฉดสไีดถ้งึ 256 ลาํดบั แมว้า่โหมดน้ี

จะมกีารใชข้อ้มลู 8 บติ ในการเกบ็ขอ้มลูสาํหรบั 1 พกิเซล เหมอืนโหมด Indexed 

Color แต่กไ็มไ่ดใ้ชต้ารางในการอา้งคา่ส ี 

− ซเีอม็วายเค (CMYK)  

เป็นโหมดสทีีม่แีชนแนลสจีาํนวน 4 ส ีคอื ฟ้า บานเยน็ เหลอืง ดาํ โดยแต่ละสี

เกบ็ขอ้มลู 8 บติ นัน่หมายความวา่ในโหมดน้ีตอ้งใชถ้งึ 32 บติต่อพกิเซล โหมดน้ีใช้

มากในกระบวนการพมิพ ์แต่ขอ้เสยีของโหมดน้ีคอืไมส่ามารถแสดงสทีัง้หมดที่ มใีน

ธรรมชาตไิด ้

− แอลเอบคีลัเลอร ์(LAB Color)  

เป็นโหมดทีใ่หส้เีหมอืนจรงิมากทีส่ดุ โดยโหมดน้ีจะใชค้า่ L (lightness) แทน

ความสวา่งโดยมคีา่ตัง้แต่ 0 ถงึ 100 คา่ A แทนสเีขยีวถงึสแีดง และคา่ B แทนสน้ํีาเงนิ

ถงึสเีหลอืง คา่ทัง้สองจะมคีา่ตัง้แต่ -120 ถงึ +120 
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2.1.2 ไฟลภ์าพ 

 

ไฟลฟ์อรแ์มต็ของรปูภาพดจิทิลั (Digital Image File Format)  

ไฟลฟ์อรแ์มต็ของรปูภาพจะแบง่เป็น 2 ประเภทใหญ่ คอื Bitmapped Format และ Vector 

Format แต่ในทีน้ี่จะกลา่วถงึเฉพาะ Bitmapped Format ซึง่เป็นฟอรแ์มต็ของรปูภาพทีเ่กบ็

ขอ้มลูดจิทิลัของรปูภาพทัง้หมด  สว่น Vector Format จะเกบ็ขอ้มลูแต่ละองคป์ระกอบของภาพ

แยกออกจากกนั  

− วนิโดวบ์เีอม็พฟีอรแ์มต็ (Window BMP Format)  

เป็นรปูแบบไฟลม์าตรฐานทีใ่ชก้นัทัว่ไปในวนิโดว ์ดอส ไฟลร์ปูแบบน้ีรองรบั

โหมดสแีบบ RGB, Indexed Color, Gray Scale และ Bitmap เป็นรปูภาพในวนิโดวท์ี่

มกีารเกบ็ขอ้มลู 4 บติและ 8 บติ ต่อหน่ึงพกิเซล  

− พซีเีอกซฟ์อรแ์มต็ (PCX Format)  

เป็นรปูแบบทีใ่ชก้บัเครือ่ง IBM Compatible ซึง่โปรแกรมทีใ่ชก้บัเครือ่ง

คอมพวิเตอรท์ัว่ไปจะรองรบัไฟล ์PCX Version 5 ไฟล ์PCX รองรบัโหมดสแีบบ RGB, 

Indexed Color, Gray Scale และ Bitmap  

− จไีอเอฟฟอรแ์มต็ (GIF Format: Graphics Interchange Format)  

เป็นไฟลท์ีใ่ชก้นัมากเพือ่แสดงภาพทีอ่ยูใ่นโหมด Indexed Color และรปูภาพ

ทีเ่ป็นไฟลเ์อกสารแบบ HTML (Hypertext Markup Language) ซึง่ใชก้นัมากใน

เวบ็ไซตแ์ละบรกิารออนไลน์ต่าง ๆ  ไฟลแ์บบน้ีจะใชว้ธิบีบีอดัแบบ LZW ทาํใหไ้ฟลม์ี

ขนาดเลก็และสามารถสง่ผา่นระบบเครอืขา่ยไดร้วดเรว็ GIF รองรบัโหมดสแีบบ 

Bitmap Mode, Gray Scale และ Indexed Color  

− ทไีอเอฟเอฟ (TIFF: Tagged-Image File Format)  

ถูกใชใ้นการแลกเปลีย่นไฟลร์ะหวา่งโปรแกรมและแพลต็ฟอรม์ของเ ครือ่งรุน่

ต่าง ๆ ไฟล ์TIFF รองรบัโหมดสแีบบ CMYK, RGB, Gray Scale, LAB, Indexed 

Color และ Bitmap  

 

 2.1.3 การประมวลผลภาพ 

 

2.1.3.1 การประมวลผลภาพด้วย OpenCV สาํหรบั Visual C++ในส่วนการติดตัง้ 

OpenCV ใน Visual C++ 

 

OpenCV เป็นไลบรารีส่าํหรบัใชใ้นการประมวลผลภาพ  (Image Processing) ซึง่เป็น

ไลบรารีโ่อเพนซอรส์  (Open Source) สามารถดาวน์โหลดใชง้านไดฟ้รี  ไลบรารีต่่างๆของ  

OpenCV ไดพ้ฒันาขึน้ดว้ย บรษิทัอนิเทล  (Intel) จุดเดน่ในดา้นความสามารถของไลบรารี่  

 
 
 



9 
 

OpenCV คอืสามารถประมวลผลภาพดจิติอลไดท้ัง้ภาพน่ิง  และภาพเคลือ่นไหวเชน่  ภาพจาก

กลอ้งวดีโีอ หรอืไฟลว์ดีโีอ เป็นตน้ โดยไมย่ดึตดิทางดา้นฮารด์แวรท์าํให้  OpenCV สามารถ

พฒันาโปรแกรมไดห้ลากหลายภาษา  รวมถงึมฟีงักช์นัสาํเรจ็รปูสาํหรบัจดัการขอ้มลูภาพ  และ

การประมวลผลภาพพืน้ฐานเชน่  การหาขอบภาพ การกรองขอ้มลูภาพ โดยฟงักช์นัต่างๆของ 

OpenCV จะสามารถเรยีกใชง้านไดจ้ะตอ้งมกีารเรยีก  ไฟลส์ว่นหวั (Header file) และลงิค์ 

(Link)ไลบรารีต่่างๆ รวมถงึ DLL (Dynamic Link Library) โดยมคีวามสมัพนัธด์งัรปูที ่2.1 

 

 
 

รปูท่ี 2.1 ความสมัพนัธไ์ลบรารีข่อง OpenCV 

 

การเช่ือมโยงไลบราร่ี OpenCV สาํหรบั Visual C++.NET 2003 

เมือ่ทาํการตดิตัง้ไลบรารี่  OpenCV ลงเครือ่งคอมพวิเตอรเ์รยีบรอ้ยแลว้  ก่อนที่

โปรแกรมจะสามารถเรยีกใชค้าํสัง่  OpenCV ได ้ จะตอ้งกาํหนดการเชือ่มโยงไฟลไ์ลบรารีต่่างๆ

ใหก้บั Visual C++.NET 2003 ดงัน้ี 

1. เปิดโปรแกรม Visual C++.NET 2003 ที ่เมนูบารเ์ลอืก Tool> Options จะปรากฏ

ไดอะลอ็ก ดงัรปูที่ 2.2 จากนัน้เลอืกที่ “Project -> VC++ Directories” คน้หาได-

เรก็ทอรีท่ีต่ดิตัง้  OpenCV แลว้ทาํการเพิม่ตาํแหน่งพารท์  (Path) สาํหรบัการ

เชือ่มโยง Libraryของ OpenCV กบั Visual C++.NET ดงัน้ี 

"C:\Program Files\OpenCV\lib" 
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รปูท่ี 2.2 การกาํหนด Library files 

 

2. เลอืกที่ List box เปลีย่นจาก Library files เป็น Include files แลว้ทาํการเพิม่

ตาํแหน่งไดเรก็ทอรีส่าํหรบัการเรยีกใช ้Header file ดงัรปูที ่2.3 

"C:\Program Files\OpenCV\cv\include" 

"C:\Program Files\OpenCV\cxcore\include" 

"C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\highgui" 

"C:\Program Files\OpenCV\cvaux\include" 

"C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\cvcam\include" 

 
 

รปูท่ี 2.3 การกาํหนด Include files 
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3. เลอืกที่ List box เปลีย่นจาก Include files เป็น Source files แลว้ทาํการเพิม่

ตาํแหน่งไดเรก็ทอรี่ สาํหรบัการเรยีกใช้ Source file ดงัรปูที่ 2.4 จากนัน้เลอืกที่ 

Finish 

"C:\Program Files\OpenCV\cv\src" 

"C:\Program Files\OpenCV\cxcore\src" 

"C:\Program Files\OpenCV\cvaux\src" 

"C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\highgui" 

"C:\Program Files\OpenCV\otherlibs\cvcam\src\windows" 

 

 
 

รปูท่ี 2.4 การกาํหนด Source files 

 

4. กาํหนดคา่ตาํแหน่งไดเรก็ทอรีข่องไฟล์  DLL ( Dynamic link library) ใหส้ามารถ

คน้หาไฟล์ DLL   อตัโนมตัิ โดยคลกิขวาที่ My Computer จะปรากฎไดอะลอ็ก 

System Properties กาํหนดคา่ดงัรปูที ่2.5 
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รปูท่ี 2.5 กาํหนดตาํแหน่งไดเรก็ทอรีส่าํหรบัคน้หาไฟล ์DLL อตัโนมตั ิ

 

2.1.3.2 การประมวลผลภาพด้วย OpenCV สาํหรบั Visual C++ในส่วนโปรแกรมแสดงผล

ภาพจากกล้องCCDด้วยไลบราร่ี OpenCV 

 

การสร้างโปรแกรมแสดงผลภาพจากกล้อง CCD 

การแสดงผลภาพทีไ่ดจ้ากกลอ้ง  CCD ในตวัอยา่งต่อไปน้ีจะใช้ Visual C++.NET สรา้ง

โปรเจก็ตแ์บบ Dialog based และใชไ้ลบรารี่ OpenCV ประมวลผลภาพวดีโีอจากกลอ้ง  CCD 

และเพือ่ใหก้ารประมวลผลภาพทีร่วดเรว็  ตวัอยา่งน้ีจะออกแบบโปรแกรมใหป้ระมวลผลคาํสัง่

ไลบรารี ่OpenCV เป็นแบบเทรด (Thread) โดยมขีัน้ตอนดงัน้ี 

1. เปิดโปรแกรม  Visual C++.NET 2003 และสรา้งโปรเจก็ตใ์หมด่ว้ย  MFC 

Application 

2. เลอืกรปูแบบโปรเจก็ตแ์บบ Dialog based 

3. นําคอนโทรลต่างๆวางบนไดอะลอ็ก และกาํหนด ID ของคอนโทรล ดงัรปูที ่2.6 
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รปูท่ี 2.6 การวางคอนโทรลและกาํหนด ID ของคอนโครล 

 

4. ทาํการแมพ็เมจเสจใหก้บัปุม่  Preview, Stop Video, Exit โดยการดบัเบิล้คลกิ  

โปรแกรมจะเชือ่มโยงฟงักช์นัใหก้บัปุม่กดอตัโนมตั ิ

5. เพิม่ดาตา้เมมเบอรช์ือ่ “m_display” ของ IDC_DISPLAY ชนิด Control ดงัรปูที ่2.7 

 

 
 

รปูท่ี 2.7 การเพิม่ Member Variable 
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6. เลอืกที่ Tap “Class View” ของโปรเจก็ต์ คลกิขวาเพิม่ฟงักช์นัแบบ  static ชือ่ 

“MyThread1” ลงในคลาส CTestAVIDlg ดงัรปูที ่2.8 

 

 
 

 

 

รปูท่ี 2.8 การเพิม่ฟงักช์นัลงในคลาส CTestAVIDlg 

 

การเพ่ิมโค้ดโปรแกรมลงในคลาส CTestAVIDlg 

1. เปิดไฟล ์TestAVIDlg.h แลว้ทาํการเพิม่ตวัแปรพอยน์เตอร ์CWinThread* pThread1 

ดงัน้ี 

// TestAVIDlg.h : header file 

class CTestAVIDlg : public CDialog 

{ 

public: 

CTestAVIDlg(CWnd* pParent = NULL); 

enum { IDD = IDD_TESTAVI_DIALOG }; 

protected: 

virtual void DoDataExchange(CDataExchange* pDX); // DDX/DDV 

// Implementation 

protected: 

HICON m_hIcon; 

CWinThread* pThread1; 

………………………………………………… 

} 
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2. เปิดไฟล์ TestAVIDlg.cpp แลว้ทาํการเพิม่ Header และตวัแปรชนิดโกบอล (Global) 

ดงัน้ี 

// ThreadDlg.cpp : implementation file 

…………………………………………………… 

#ifdef _DEBUG 

#define new DEBUG_NEW 

#endif 

#include "cv.h" 

#include "cxcore.h" 

#include "cvaux.h" 

#include "highgui.h" 

CvCapture* capture ; 

IplImage* frame ; 

CvvImage cvvImage; 

CDC *DisplayDC ; 

RECT DisplayRect; 

 

3. กาํหนดคา่เริม่ตน้เป็น NULL ใหก้บัตวัแปรชนิดพอยน์เตอรล์งในฟงักช์นัคอนสตรคัเตอร์

(Constructor) ของคลาส CTestAVIDlg ดงัน้ี 

CTestAVIDlg::CThreadDlg(CWnd* pParent /*=NULL*/) 

: CDialog(CTestAVIDlg::IDD, pParent){ 

m_hIcon = AfxGetApp()‐>LoadIcon(IDR_MAINFRAME); 

pThread1 = NULL; 

capture =NULL; 

frame = NULL; 

DisplayDC = NULL; 

} 

 

4. เพิม่โคด้โปรแกรมลงในฟงักช์นั OnInitDialog ดงัน้ี 

BOOL CTestAVIDlg::OnInitDialog() 

{ 

CDialog::OnInitDialog(); 

ASSERT((IDM_ABOUTBOX & 0xFFF0) == IDM_ABOUTBOX); 

ASSERT(IDM_ABOUTBOX < 0xF000); 
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……………………… 

SetIcon(m_hIcon, TRUE); // Set big icon 

SetIcon(m_hIcon, FALSE); // Set small icon 

DisplayDC = m_display.GetDC(); 

m_display.GetClientRect(&DisplayRect); 

pThread1=(CWinThread*)AfxBeginThread(MyThread1, 

this, THREAD_PRIORITY_NORMAL, 0, 

CREATE_SUSPENDED, NULL); 

pThread1> 

m_bAutoDelete=FALSE; 

capture = cvCaptureFromCAM(0); 

if( !capture ){ 

MessageBox("Can not detect camera "); exit(0); 

} 

return TRUE; // return TRUE unless you set the focus to a control 

} 

 

5. เพิม่โคด้โปรแกรมลงในฟงักช์นั MyThread1 ดงัน้ี 

UINT CTestAVIDlg::MyThread1(LPVOID Param) 

{ 

CTestAVIDlg * pDlg = (CTestAVIDlg *) Param; 

while(TRUE){ 

if( cvGrabFrame(capture)){ 

frame = cvRetrieveFrame(capture); 

if(frame){ 

cvvImage.CopyOf(frame); 

cvvImage.DrawToHDC(DisplayDC> 

m_hDC, 

&DisplayRect); 

} 

} 

::Sleep(1); 

} 
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return TRUE; 

} 

 

6. เพิม่โคด้โปรแกรมลงในฟงักช์นั OnBnClickedPreview ดงัน้ี 

void CTestAVIDlg::OnBnClickedPreview() 

{ 

pThread1> 

ResumeThread(); 

} 

 

7. เพิม่โคด้โปรแกรมลงในฟงักช์นั OnBnClickedStopVideo ดงัน้ี 

void CTestAVIDlg::OnBnClickedStopVideo() 

{ 

pThread1> 

SuspendThread(); 

} 

 

8. เพิม่โคด้โปรแกรมลงในฟงักช์นั OnBnClickedExit ดงัน้ี 

void CTestAVIDlg::OnBnClickedExit() 

{ 

if(pThread1 ) 

{ 

TerminateThread(pThread1> 

m_hThread, 0); 

::WaitForSingleObject(pThread1> 

m_hThread, INFINITE); 

delete pThread1; //Delete Thread 

} 

if(capture) 

cvReleaseCapture( &capture ); 

CThreadDlg::OnCancel(); 

} 
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9. กาํหนดการเชือ่มโยงไลบรารี ่OpenCV ที ่Property Pages ของโปรเจก็ตด์งัรปูที ่2.9 

 

 
 

รปูท่ี 2.9 กาํหนดการเชือ่มโยงไลบรารี ่OpenCV 

 

2.1.3.3 การหาความเหมาะสมของความสว่างของภาพ (Thresholding) 

 

เน่ืองจากภาพทีไ่ดร้บัจากกลอ้ง  CCD นัน้จะมลีกัษณะเป็นขอ้มลู  8 บติ ต่อ พกิเซล 

ดงันัน้ระดบัสเีทา (Gray level) โดยมคีา่เทา่กบั 2n จะมคีา่เทา่กบั 256 ระดบั ดงันัน้จงึสามารถ

แปลงสญัญาณจากระดบัสเีทาใหเ้ป็น Binary image  

 

𝑔𝑔(𝑥𝑥,𝑦𝑦) =  �0, 𝑓𝑓(𝑥𝑥,𝑦𝑦) < 𝑇𝑇ℎ𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟ℎ𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜
1, 𝑓𝑓(𝑥𝑥,𝑦𝑦) ≥ 𝑇𝑇ℎ𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟ℎ𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜

� 

 

เมือ่  𝑔𝑔(𝑥𝑥,𝑦𝑦)  = ระดบัสเีทาทีจุ่ด (x, y) ใดๆของภาพ 

𝑓𝑓(𝑥𝑥, 𝑦𝑦)   = เป็น คา่ความสวา่งของจุด (x, y) 

Threshold = ระดบัสเีทาทีใ่ชอ้า้งองิการแปลงขอ้มลูซึง่ดไูดจ้ากผลการทดลอง 

 

เมือ่ทาํการแปลงใหอ้ยูใ่นรปู  Binary image แลว้ภาพใหมท่ีไ่ด้ จะมรีะดบัสเีทาอยู่ 2 คา่ 

คอื 0 กบั 1 นัน่คอื สขีาวกบัสดีาํ 
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รปูท่ี 2.10 แสดงภาพ Binary image โดยใชค้า่ threshold ทีเ่หมาะสม (ก) ภาพตน้ฉบบั (ข) เลอืกคา่ 

threshold ที ่T = 90 (ค) เลอืกคา่ threshold ทีต่ํ่า T = 40 (ง) เลอืกคา่ threshold ทีส่งู T = 215 

 

 
 

รปูท่ี 2.11 แสดงภาพ Histogram  
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2.1.4 การหาระยะบนภาพ 

 

1. ระยะระหวา่งจดุ 2 จุด 

ให ้𝐴𝐴(𝑥𝑥1,𝑦𝑦1) และ 𝐵𝐵(𝑥𝑥2,𝑦𝑦2) ระยะระหวา่งจดุ 2 จุด คอื 

 

𝐴𝐴𝐴𝐴 = �(𝑥𝑥1 − 𝑥𝑥2)2 + (𝑦𝑦1 − 𝑦𝑦2)2  

 

2. จุดกึง่กลางระหวา่งจุดสองจุด 

ถา้ (𝑎𝑎, 𝑏𝑏) เป็นจุดกึง่กลางระหวา่งจุด (𝑥𝑥1,𝑦𝑦1) และ (𝑥𝑥2,𝑦𝑦2) จะหาจุด (𝑎𝑎, 𝑏𝑏) คอื 

 

𝑎𝑎 = 𝑥𝑥1+𝑥𝑥2
2

   และ  𝑏𝑏 = 𝑦𝑦1+𝑦𝑦2
2

 

 

3. ระยะทางระหวา่งเสน้ตรงกบัจุด 

 
ถา้เสน้ตรง 𝑙𝑙 มสีมการ 𝐴𝐴𝐴𝐴 + 𝐵𝐵𝐵𝐵 + 𝐶𝐶 = 0 

และ 𝑃𝑃(𝑥𝑥1, 𝑦𝑦1) เป็นจุดใดๆบนเสน้ตรง 𝑙𝑙 แลว้จะสามารถหาคา่ 𝑑𝑑 ไดค้อื 

 

𝑑𝑑 =
|𝐴𝐴𝑥𝑥1 + 𝐵𝐵𝑦𝑦1 + 𝐶𝐶|

√𝐴𝐴2 + 𝐵𝐵2
 

 

4. ระยะระหวา่งเสน้คูข่นาน 

 
  𝑙𝑙1 และ  𝑙𝑙2 เป็นเสน้ตรง 2 เสน้ทีข่นานกนั และสมการของเสน้ตรงทัง้ 2 คอื  

 
𝑙𝑙1 = 𝐴𝐴𝐴𝐴 + 𝐵𝐵𝐵𝐵 + 𝐶𝐶1 = 0 

𝑙𝑙2 = 𝐴𝐴𝐴𝐴 + 𝐵𝐵𝐵𝐵 + 𝐶𝐶2 = 0 

 

ซึง่จะสามารถหาระยะหา่งของเสน้ขนานไดค้อื 

 

𝑑𝑑 =
|𝐶𝐶1 − 𝐶𝐶2|
√𝐴𝐴2 + 𝐵𝐵2
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2.2 งานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

 

 งานวิจยัเรื่อง “ระบบตรวจสอบวตัถดุ้วยการประมวลผล” นายกิตติพงศ ์เงินถาวร, นาย

เชษฐพงศ ์ปาณวร, นายศภุสิทธ์ิ หวงัไพโรจน์กิจ.มหาวิทยาลยับรูพา, 2549 

 โครงงานระบบตรวจสอบวตัถุดว้ยการประมวลผล จดัทาํขึน้เพือ่ศกึษาและทดลองการตรวจสอบ

วตัถุ โดยมเีป้าหมายสาํคญัเพือ่ตรวจจบัความผดิปกตขิองวตัถุ โดยอาศยัการประมวลผลภาพของวตัถุ

ตน้แบบและวตัถุทดสอบมาใชใ้นการตรวจสอบความผดิปกตขิองวตัถุ 

 ระบบตรวจสอบวตัถุดว้ยการประมวลผลภาพประกอบดว้ยกระบวนการ 3 กระบวนการ สว่นที่

หน่ึงคอืการออกแบบกระบวนการในการหาความผดิปกตขิองวตัถุ สว่นทีส่องคอืการจาํลองการประมวล

ภาพ การปรบัปรงุภาพ และตรวจสอบความผดิปกตขิองภาพพรอ้มแสดงภาพผลลพัธ ์สว่นทีส่ามคอืการ

พฒันาชดุอุปกรณ์ประมวลผลสญัญาณดจิติอลใหส้ามารถประมวลผลภาพได ้

 จากผลการทดลองทีไ่ด ้ชุดอุปกรณ์ประมวลผลสามารถตรวจจบัความผดิปกตขิองภาพ ทดสอบ

เมือ่เทยีบกบัภาพตน้แบบ ระบบตรวจสอบทีม่ปีระสทิธภิาพน้ีสามารถนําไปใชแ้ทนการตรวจสอบวตัถุ

ดว้ยสายตาของมนุษยใ์นกระบวนการทางอุตสาหกรรม 

 

 งานวิจยัเรื่อง “ระบบตรวจสอบสกรบูนฮารด์ดิสคด้์วยการประมวลผลภาพ” นายตติยะ 

ธรรมเจริญ,  นายปริญยศ ตัง้ใจประสพโชค, นายพิศาลศาสตร ์ปราสยังาม.มหาวิทยาลยับรูพา, 

2550 

โครงงานระบบตรวจสอบสกรบูนฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ดว้ยการประมวลผลภาพ เป็นอกีหน่ึงโครงการ

พฒันาทรพัยากรบุคคลและงานวจิยัพืน้ฐานของการพฒันาในอุตสาหกรรมฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์  ซึง่ไดร้บัการ

สนบัสนุนทุนวจิยัของศนูยเ์ทคโนโลยอีเิลก็ทรอนิกส ์และคอมพวิเตอรแ์หง่ชาต ิตัง้แต่ปีพ.ศ. 2549 

โครงงานน้ีเป็นสว่นหน่ึงของกลุม่ฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ (Hard Disk Drive Cluster) และไดร้บัการประสาน

ความรว่มมอืระหวา่งคณะวศิวกรรมศาสตรม์หาวทิยาลยับรูพากบั บรษิทั ยเูน่ียนเทคโนโลย ี2008 จาํกดั 

ระบบตรวจสอบวตัถุดว้ยภาพน้ีคาํนึงถงึสว่นสาํคญัในอุตสาหกรรมฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ซึง่เป็น

กระบวนการทีท่าํการตรวจสอบคณุภาพและประสทิธภิาพของชิน้งานขัน้สดุทา้ย กอ่นทีจ่ะสง่ไปยงัลกูคา้ 

ระบบการตรวจสอบทีด่นีัน้ชว่ยในการควบคุมคุณภาพ ความถูกตอ้ง ความแมน่ยาํ และประสทิธผิล ก่อน

หน้าน้ี การตรวจสอบชิน้งานโดยใชค้นในการตรวจสอบนัน้ ซึง่วธิน้ีีเราพบปญัหาเกดิขึน้หลายประการ 

ตวัอยา่งเชน่ทกัษะในการทาํงานของคนแต่ละคนไมม่คีวามเทา่เทยีมกนั ความถูกตอ้งแมน่ยาํของชิน้งาน

จะขึน้อยูก่บัประสบการณ์ในการทาํงานในการตดัสนิชิน้งาน ซึง่ไมม่มีาตรฐานทีแ่น่นอนในการตรวจสอบ

ชิน้งานทีผ่า่นมา ไมเ่หมาะสมกบัชว่งเวลาในการผลติชิน้งาน เพราะคนตอ้งมกีารพกัผอ่น มกีารหยดุงาน 

ทาํใหง้านลา่ชา้ชิน้งานทีผ่ดิพลาด หรอืคณุภาพตํ่า อาจทาํใหบ้รษิทัถกูเรยีกรอ้งได ้

การแกไ้ขปญัหาซึง่ใชค้นในการตรวจสอบชิน้งานน้ี สามารถแกไ้ขไดด้ว้ยภาพจบัวตัถุ โดย

กระบวนการน้ีเรยีกวา่ “ระบบตรวจสอบสกรบูนฮารด์ดสิคไ์ดรฟ์ดว้ยการประมวลผลภาพ” ระบบน้ี
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สามารถตรวจสอบคณุภาพของชิน้งานทีด่ใีนสว่นการประกอบขัน้สดุทา้ย โดยทีม่ชีิน้ทีผ่ดิพลาด และเสยี

น้อยมาก เมือ่ออกไปสูล่กูคา้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 
 



 

บทท่ี 3 

 

ระเบียบวิธีวิจยั 

 

3.1 หลกัการและแนวคิด 

 

 จากหลกัการทฤษฎกีารประมวลผลภาพสามารถนํามาประยกุตใ์ชก้บัโครงงานเพือ่ใหไ้ดภ้าพที่

เน้นเฉพาะจุดทีต่อ้งการ อยา่งเชน่ทฤษฎทีีนํ่ามาใช ้ คอื ทฤษฎกีารหาขอบภาพ  ทฤษฎกีารหาระยะบน

ภาพ เป็นตน้ 

 โครงงานน้ีมเีป้าหมายในการหาระยะการลอยของสกรบูนฮารด์ดสิกข์นาด 2.5 น้ิว ทัง้ 6 ตวั (ไม่

รวม Pivot Top Screw) โดยหลกัการของโครงงาน คอื ถ่ายภาพสกรจูากกลอ้งทีม่อีตัราขยายสงู นํามา

ประมวลผลผา่นโปรแกรมการหาระยะการลอยของสกร ูและสง่ต่อเพือ่แสดงผลผา่นทางจอคอมพวิเตอร ์

 แนวคดิของการประมวลผลภาพผา่นโปรแกรมทีส่รา้งขึน้ใหม่  คอื สรา้งเสน้อา้งองิ ซึง่กาํหนดให้

อยูร่ะดบัเดยีวกนักบัฝาปิดดา้นบนของฮารด์ดสิก์  จากนัน้ทาํการกาํหนดตาํแหน่งการลอยของสกรจูาก

การใชเ้มาสเ์ลอืกจุดทีเ่กดิการลอยซึง่โปรแกรมจะรบัคา่ตาํแหน่งทีเ่ลอืกและทาํการประมวลผลหา

ระยะหา่งจากเสน้อา้งองิถงึจุดทีเ่กดิการลอย  หากคา่ทีค่าํนวณไดม้ากกวา่คา่มาตรฐาน (0.1 mm.) 

โปรแกรมจะทาํการประมวลผลและแสดงผลออกทางจอภาพวา่  “ไมผ่า่น” และหากคา่ทีค่าํนวณไดเ้ทา่กบั

หรอืน้อยกวา่คา่มาตรฐาน (0.1 mm.)โปรแกรมจะทาํการประมวลผลและแสดงผลออกทางจอภาพวา่  

“ผา่น” 

 

3.2 การออกแบบโครงงาน 

 3.2.1 ออกแบบโปรแกรมเพือ่ใชใ้นการวดัระยะการลอยของสกร ู

 3.2.2 สรา้งโปรแกรมเพือ่ใชใ้นการวดัระยะการลอยของสกร ู

 3.2.3 ทดลองและจาํลองการใชโ้ปรแกรมทีส่รา้งขึน้ 

 3.2.4 ออกแบบและสรา้งสว่นทีใ่ชต้ดิต่อกบัผูใ้ชง้าน 
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รปูท่ี 3.1 แสดงภาพรวมของการออกแบบโครงงาน 
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 จากรปูที ่3.1 แสดงใหเ้หน็ถงึภาพรวมของการออกแบบโครงงาน โดยเริม่จากการวดัระยะหา่ง

ของสกรจูากภาพทีไ่ดผ้า่นกลอ้งทีม่อีตัราขยายสงู จากนัน้นําคา่ระยะหา่งทีไ่ดจ้ากการวดัมาเปรยีบเทยีบ

กบัคา่มาตรฐาน (0.1 mm.) หากคา่ทีค่าํนวณไดม้ากกวา่คา่ มาตรฐาน (0.1 mm.) โปรแกรมจะทาํการ

ประมวลผลและแสดงผลออกทางจอภาพวา่  ไมผ่า่น และหากคา่ทีค่าํนวณไดเ้ทา่กบัหรอืน้อยกวา่คา่

มาตรฐาน (0.1 mm.) โปรแกรมจะทาํการประมวลผลและแสดงผลออกทางจอภาพวา่  ผา่น จากนัน้

โปรแกรมจะเกบ็ผลของการตรวจสอบสกรทูัง้ 6 ตวั ลงไวใ้นฐานขอ้มลู (Database) 

 

       3.2.1 ระยะการลอยของสกรท่ีูนํามาใช้ในการทดลอง 

 

 
 

รปูท่ี 3.2 แสดงระยะการลอยของของสกรซูึง่มรีะยะหา่งขนาด 0.05 mm. 
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รปูท่ี 3.3 แสดงระยะการลอยของของสกรซูึง่มรีะยะหา่งขนาด 0.113 mm. 

 

 

 
 

รปูท่ี 3.4 แสดงระยะการลอยของของสกรซูึง่มรีะยะหา่งขนาด 0.15 mm. 
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รปูท่ี 3.5 แสดงระยะการลอยของสกรซูึง่มรีะยะหา่งขนาด 0.2 mm. 

 

 จากรปูที ่3.2 ถงึ รปูที ่3.5 แสดงใหเ้หน็ระยะการลอยของสกรทูีร่ะยะหา่งต่างๆ กนั ซึง่จะเหน็ได้

วา่หากระยะหา่งของสกรมูากขึน้ ทาํใหส้ามารถเหน็การลอยไดช้ดัเจนและงา่ยต่อการเลอืกตาํแหน่งการ

ลอยของสกรยูิง่ขึน้ดว้ย 
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       3.2.2 ระยะการลอยของสกรเูทียบกบัระดบัต่างๆ 

 

 
 

รปูท่ี 3.6(ก) แสดงเสน้บอกระดบัความสงูต่างๆ เทยีบกบัสกรซูึง่มรีะยะหา่งขนาด 0.113 mm. 

 

 
 

รปูท่ี 3.6(ข) แสดงเสน้บอกระยะขนาดต่างๆของสกรทูีม่กีารลอยของสกรใูนระยะ 0.2 mm 
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 จากรปูที ่3.6(ก) และ (ข) แสดงการเปรยีบเทยีบระยะการลอยของสกรเูทยีบกบัระดบัต่างๆ  คอื 

ระดบั 0.05 mm, 0.1 mm. และ 0.15 mm. ซึง่ทาํใหเ้หน็ระยะหา่งของแต่ละระดบัไดอ้ยา่งชดัเจน 

 

       3.2.3 การเปรียบเทียบระยะท่ีวดัได้โดยใช้โปรแกรมกบัค่าพิกดัฉาก 

 

ในการหาระยะโดยใชก้ ารเปรยีบเทยีบคา่ทีว่ดัไดจ้ากโปรแกรมกบัคา่พกิดัฉาก สามารถทาํได้

โดย หาขนาดของความกวา้งและความยาวของภาพ เทยีบกบัจาํนวนจุดพกิเซลบนภาพ  ซึง่ไดท้าํการวดั

ทีอ่ตัราขยาย 209 เทา่ โดยใชโ้ปรแกรม DinoCapture ในการเกบ็ภาพและวดัระยะ ซึง่ไดผ้ลดงัน้ี 

  

 
 

รปูท่ี 3.7 แสดงขนาดความกวา้งและความยาวของภาพ 

 

ระยะในแนวแกนตัง้ 480 จดุ วดัไดร้ะยะ 1.261 mm.   

ดงันัน้ ไดค้วามกวา้งของจุดพกิเซล คอื 1.261 mm. ÷ 480 = 2.6270833 ไมโครเมตร หรอื ประมาณ 

2.63 ไมโครเมตร 

 ระยะในแนวแกนนอน 640 จดุ วดัไดร้ะยะ 1.685 mm.  

ดงันัน้ ไดค้วามยาวของจุ ดพกิเซล คอื 1.682 mm. ÷ 640 = 2.6328125 ไมโครเมตร หรอื ประมาณ   

2.63 ไมโครเมตร 
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1. ทีร่ะดบั 0.05 mm. 

 

 
 

รปูท่ี 3.8(ก) แสดงตาํแหน่งพกิดัแรกบนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.05 mm. 

 

 
 

รปูท่ี 3.8(ข) แสดงตาํแหน่งพกิดัที ่2 บนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.05 mm. 

 

ระดบัการลอยของสกรทูี ่0.05 mm. จากรปูที ่3.8(ก) แสดงใหเ้หน็พกิดัแรกบนภาพ รปู

ที ่3.8(ข) แสดงใหเ้หน็พกิดัทีส่องบนภาพ ซึง่ไดผ้ลต่างของคา่พกิดัในแนวแกนตัง้ คอื        
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266-245= 21 พกิเซล ฉะนัน้ จะไดร้ะยะลอยของสกร ูคอื 21x2.63=55.23 ไมโครเมตร หรอื 

ประมาณ 0.05 mm. 

 

2. ทีร่ะดบั 0.113 mm. 

 
 

รปูท่ี 3.9(ก) แสดงตาํแหน่งพกิดัแรกบนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.113 mm. 

 

 
 

รปูท่ี 3.9(ข) แสดงตาํแหน่งพกิดัที ่2 บนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.113 mm. 
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ระดบัการลอยของสกรทูี ่ 0.113 mm. จากรปูที ่3.9(ก) แสดงใหเ้หน็พกิดัแรกบนภาพ 

รปูที ่ 3.9(ข) แสดงใหเ้หน็พกิดัทีส่องบนภาพ ซึง่ไดผ้ลต่างของคา่พกิดัในแนวแกนตัง้ คอื     

220-173= 47 พกิเซล ฉะนัน้ จะไดร้ะยะลอยของสกร ูคอื 47x2.63=123.61 ไมโครเมตร หรอื 

ประมาณ 0.123 mm. 

 

3. ทีร่ะดบั 0.15 mm. 

 
รปูท่ี 3.10(ก) แสดงตาํแหน่งพกิดัแรกบนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.15 mm. 

 

 
รปูท่ี 3.10(ข) แสดงตาํแหน่งพกิดัที ่2 บนภาพการลอยของสกรทูีร่ะดบั 0.15 mm. 

 
 
 



33 
 

ระดบัการลอยของสกรทูี ่ 0.15 mm. จากรปูที ่3.10(ก) แสดงใหเ้หน็พกิดัแรกบนภาพ 

รปูที ่3.10(ข) แสดงใหเ้หน็พกิดัทีส่องบนภาพ ซึง่ไดผ้ลต่างของคา่พกิดัในแนวแกนตัง้ คอื 249-

189= 60 พกิเซล ฉะนัน้ จะไดร้ะยะลอยของสกร ูคอื 60x2.63=157.80 ไมโครเมตร หรอื 

ประมาณ 0.158 mm. 

 

       3.2.4 สรปุผลการทดลอง 

 

คา่ทีไ่ดจ้ากคา่พกิดัฉากนัน้ เมือ่นํามาคาํนวณเปรยีบเทยีบกบัคา่ทีว่ดัไดจ้ากโปรแกรม 

DinoCapture แลว้ จะไดค้า่ทีใ่กลเ้คยีงกนั ซึง่ความคลาดเคลือ่นทีเ่กดิขึน้นัน้ อาจจะเกดิไดจ้าก

การเลอืกจุดพกิดัทีค่ลาดเคลือ่นไป ทาํใหไ้ดร้ะยะหา่งของจุดพกิดัทีค่ลาดเคลือ่นไปจากจุดทีท่าํ

การวดัในโปรแกรม 

 

 

 

 

 

 
 
 



 

บทท่ี 4 

 

วิธีการทดลองและผลของการทดลอง 

 

4.1 การทดลอง และการจาํลองการประมวลผลภาพ 

  

        4.1.1 การทดลองจบัภาพท่ีอตัราขยายต่างกนั 

 

วตัถปุระสงค ์

− เพือ่หาอตัราขยายทีท่าํใหไ้ดภ้าพทีช่ดัเจนและเหน็หวัสกรรูวมไปถงึระยะลอยทีใ่หญ่

ทีส่ดุ 

− เพือ่สะดวกต่อการสงัเกตเหน็ระยะลอยของสกร ู

− เพือ่ใหส้ามารถเลอืกระยะลอยของสกรไูดใ้กลเ้คยีงทีส่ดุ 

 

วิธีการทดลอง 

− ปรบัตัง้อตัราขยายทีส่ามารถเหน็ภาพไดช้ดัเจน 

− จบัภาพโดยใชโ้ปรแกรม DinoCapture 

− เปรยีบเทยีบภาพทีไ่ดใ้นอตัราขยายทีแ่ตกต่างกนั 

− เลอืกอตัราขยายทีท่าํใหไ้ดภ้าพทีช่ดัเจนและเหมาะสมทีส่ดุ 
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            4.1.1.1 ขัน้ตอนการทดลองการจบัภาพท่ีอตัราขยายต่างกนัโดยรวม 

 

 
 

รปูท่ี 4.1 แสดงขัน้ตอนการจบัภาพทีอ่ตัราขยายต่างกนั 

 

จากรปูที ่4.1 แสดงใหเ้หน็ถงึขัน้ตอนการจบัภาพทีอ่ตัราขยายต่างกนั โดยเริม่จากการปรบัหา

อตัราขยายทีไ่ดภ้าพชดัเจน จบัภาพทีไ่ดจ้ากอตัราขยายในระดบัต่างๆ และนําภาพทีไ่ดจ้ากอตัราขยาย

ในระดบัต่างๆ ทีร่ะยะหา่ง 0.05 mm. ระยะหา่ง 0.1 mm. และระยะหา่ง 0.15 mm. มาเปรยีบเทยีบเพือ่

หาภาพทีเ่หน็ระยะลอยไดช้ดัเจนทีส่ดุ 
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            4.1.1.2 ภาพจากการทดลอง 

จากการทดลอง อตัราขยายทีใ่หภ้าพชดัเจนม ี2 ระยะ คอื ทีอ่ตัราขยาย 55 เทา่ และ 225 เทา่ 

 

1. 
 

ทดลองถ่ายภาพการลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.05 mm.  

 
(ก) 

 
(ข)

รปูท่ี 4.2 แสดงอตัราขยายในระดบัต่างๆ ทีร่ะยะหา่ง 0.05 mm. 

 

จากรปูที ่4.2(ก) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.05 mm. ทีอ่ตัราขยาย 55 เทา่ และ

รปูที ่4.2(ข) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.05 mm. ทีอ่ตัราขยาย 225 เทา่ 

 

2. 
 

ทดลองถ่ายภาพการลอยของสกรทูีร่ะยะหา่งประมาณ 0.1 mm. 

 
(ก) 

 
(ข)

รปูท่ี 4.3 แสดงอตัราขยายในระดบัต่างๆ ทีร่ะยะหา่ง 0.1 mm. 

จากรปูที ่4.3(ก) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.1 mm. ทีอ่ตัราขยาย 55 เทา่ และ

รปูที ่4.3(ข) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.1 mm. ทีอ่ตัราขยาย 225 เทา่ 
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3. 
 

ทดลองถ่ายภาพการลอยของสกรทูีร่ะยะหา่งประมาณ 0.15 mm. 

 
(ก) 

 
(ข)

รปูท่ี 4.4 แสดงอตัราขยายในระดบัต่างๆ ทีร่ะยะหา่ง 0.1 mm. 

 

จากรปูที ่4.4(ก) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.15 mm. ทีอ่ตัราขยาย 55 เทา่ และ

รปูที ่4.4(ข) แสดงใหเ้หน็การลอยของสกรทูีร่ะยะหา่ง 0.15 mm. ทีอ่ตัราขยาย 225 เทา่ 

 

            4.1.1.3 สรปุผลการทดลอง 

 

จากการทดลองแสดงใหเ้หน็วา่ ทีร่ะยะลอยของสกรปูระมาณ 0.05 mm, 0.1 mm. และ 0.15 

mm. ทีอ่ตัราขยาย 225 เทา่ จะไดภ้าพทีเ่หน็หวัสกรแูละระ ยะลอยทีม่ขีนาดใหญ่กวา่ภาพทีอ่ตัราขยาย 

55 เทา่ ซึง่หมายถงึ ความสามารถในการเลอืกระยะลอยทีง่า่ยและสะดวกกวา่ ดงันัน้ จงึเลอืกใชภ้าพที่

อตัราขยาย 225 เทา่ ในการจาํลองการประมวลผลภาพผา่นชุดอุปกรณ์ประมวลผล 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 



38 
 

        4.1.2 การทดลองการจาํลองการประมวลผลภาพผา่นชดุอปุกรณ์ประมวลผล 

 

วตัถปุระสงค ์

− เพือ่สรา้งโปรแกรมตดิต่อระหวา่งคอมพวิเตอรแ์ละเครือ่งทีพ่ฒันาขึน้ใหม ่

− เพือ่สรา้งความเขา้ใจถงึหลกัการการทาํงานของเครือ่งทีพ่ฒันาขึน้ใหม ่

 

วิธีการทดลอง 

− สรา้งสว่นรบัภาพจากกลอ้ง 

− สรา้งปุม่เพือ่ใชร้บัคาํสัง่จากผูใ้ช ้

− กาํหนดสว่นรบัคา่ต่างๆ 

− แสดงผลสว่นตดิต่อกบัผูใ้ชท้ีส่รา้งขึน้ 
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            4.1.2.1 ขัน้ตอนการทดลองการจาํลองการประมวลผลภาพผา่นชดุอปุกรณ์ประมวลผล

โดยรวม 

 

START

Insert Username 
and Workplace ID

Show 
Screw Float 

value

Show Screw’s 
status at 
position i

Show j in “Total Unit”

Read Serial ID

Select Top Cover
Line position

Click “ENTER”

j = 0

j = j + 1

i = i + 1

i = 0

Click “insert info 
into DB” 

Select Screw Line 
position

i = 6

No

Yes

321

321

 
 

รปูท่ี 4.5 ขัน้ตอนการทดลองการจาํลองการประมวลผลภาพผา่นชุดอุปกรณ์ประมวลผล 
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จากรปูที ่4.5 แสดงใหเ้หน็ถงึขัน้ตอนการประมวลผลภาพผา่นชดุอุปกรณ์ประมวลผล โดยเริม่

โปรแกรมจากการใสช่ือ่ผูใ้ช้(User Name) และตาํแหน่งสายการผลติ (Workplace ID) จากนัน้ทาํการอา่น

บารโ์คด้จากเครือ่งอ่านบารโ์คด้(Read Serial ID) แลว้จงึเริม่การวดัคา่โดยเลอืกตาํแหน่ง ทีฝ่าปิดดา้นบน

ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ และตาํแหน่งลอยของสกร ูเมือ่สิน้สดุการเลอืกตาํแหน่งลอยของสกรแูลว้โปรแกรมจะ

แสดงคา่การลอยทีว่ดัได ้จากนัน้ใหก้ดปุม่ "ENTER" เพือ่ยนืยนัการตรวจสอบ โดยโปรแกรมจะแสดง

สถานะของสกรตูวัทีท่าํการตรวจสอบแลว้ (สเีขยีวหมายถงึผา่น และสแีดงหมายถงึไมผ่า่น ) พรอ้มทัง้ลา้ง

ขอ้มลูการวดัทีแ่สดงทัง้หมดเพือ่เตรยีมพรอ้มสาํหรบัการตรวจสอบสกรตูวัถดัไป อกีทัง้สกรทูีก่าํลงัทาํการ

ตรวจสอบจะแสดงสถานะดว้ยสเีหลอืงซึง่หมายถงึกาํลงัตรวจสอบอยู ่ทาํเชน่น้ีเรือ่ยไปจ นครบทัง้ 6 ตวั 

โปรแกรมจะแสดงจาํนวนฮารด์ดสิกท์ีต่รวจสอบเรยีบรอ้ยแลว้  จากนัน้กดปุม่ "Insert Info to DB" เพือ่

เกบ็คา่ทัง้หมดเขา้สูฐ่านขอ้มลู  ซึง่ถอืเป็นการสิน้สดุกระบวนการตรวจสอบสาํหรบัฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 1 ตวั 

จากนัน้จะเขา้สูข่ ัน้ตอนการอา่นคา่หมายเลขประจาํฮารด์ดสิก ์เพือ่ตรวจสอบฮารด์ดสิกต์วัถดัไป 

 

            4.1.2.1 ภาพจากการทดลองโดยรวม 

 

 
 

รปูท่ี 4.6 แสดงสว่นตดิต่อกบัผูใ้ช ้ขณะทีย่งัไมเ่ชือ่มต่อกบัชดุอุปกรณ์ 
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รปูท่ี 4.7 แสดงสว่นตดิต่อกบัผูใ้ช ้ขณะทีท่าํการเชือ่มต่อกบัชุดอุปกรณ์แลว้ 

 

จากรปูที ่4.7 แสดงใหเ้หน็ถงึสว่นประกอบต่างๆ ดงัน้ี 

หมายเลข 1 : สว่นแสดงชือ่ผูใ้ช(้User Name) ขณะทาํการตรวจสอบ 

หมายเลข 2 : สว่นแสดงสายการผลติ(Workplace ID) ขณะทาํการตรวจสอบ 

หมายเลข 3 : สว่นแสดงคา่ Serial Number ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ตวัทีท่าํการตรวจสอบ 

หมายเลข 4 : สว่นแสดงผลภาพของสกร ูโดยตดิต่อผา่นกลอ้ง  

หมายเลย 5 : สว่นแสดงสถานะ ขณะทาํการตรวจสอบสกรทูัง้ 6 ตวั ซึง่ม ี3 สถานะ คอื   

สเีหลอืง : กาํลงัตรวจสอบระยะการลอยของสกร ู

 สแีดง : ตรวจสอบระยะการลอยของสกรแูลว้พบวา่ระยะดงักลา่วม ี 

คา่มากกวา่ 0.1 mm. (Fail) 

สเีขยีว   : ตรวจสอบระยะการลอยของสกรแูลว้พบวา่ระยะดงักลา่วมี

คา่น้อยกวา่หรอืเทา่กบั 0.1 mm. (Pass) 

หมายเลข 6 : สว่นแสดงคา่ระยะการลอยของสกร ู(Distance) 

หมายเลข 7 : สว่นแสดงจาํนวนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทีท่าํการตรวจสอบแลว้ทัง้หมด 

(Total Unit) 

หมายเลข 8 : ปุม่ “ENTER” สาํหรบัเกบ็คา่ต่างๆ คอื คา่ทีไ่ดจ้ากการวดัระยะการลอย 

ของสกร ูทัง้ 6 ตวั, ชือ่ผูใ้ช,้ ตาํแหน่งสายการผลติและSerial Number   

หมายเลข 9 : ปุม่ “Insert Info to DB” สาํหรบัเกบ็บนัทกึขอ้มลูทัง้หมดไวใ้นฐานขอ้มลู 
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4.1.2.2 ขัน้ตอนการใช้งาน 

 

1. กรอกขอ้มลูผูใ้ชใ้นชอ่ง “User Name” , ตาํแหน่งสายการผลติในชอ่ง “Workplace ID” 

และทาํการอ่านบารโ์คด้จากเครือ่งอ่านบารโ์คด้ โดยจะแสดงในชอ่ง “HDD Serial No.” ดงั

แสดงในรปูที ่ 4.8 หากใสข่อ้มลูไมค่รบหรอืยงัไมไ่ดท้าํการอ่านบารโ์คด้จากเครือ่งอ่าน

บารโ์คด้ จะไมส่ามารถทาํ การวดัระยะการลอยของสกรไูด ้และปรากฎกลอ่งขอ้ความแจง้

เตอืน ดงัรปูที ่4.9  

 

 
 

รปูท่ี 4.8 แสดงขอ้มลูผูใ้ชแ้ละ Serial Number 
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รปูท่ี 4.9 แสดงกลอ่งขอ้ความแจง้เตอืน หากใสข่อ้มลูไมค่รบ 

 

2. สรา้งเสน้อา้งองิ โดยเลอืกตาํแหน่งทีฝ่าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ดงัรปู 4.10 

 

 
 

รปูท่ี 4.10 แสดงเสน้อา้งองิ(เสน้สแีดง) 
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3. สรา้งเสน้ลอยของสกร ูโดยเลอืกตาํแหน่งทีข่อบดา้นลา่งของหวัสกร ูดงัรปูที ่ 4.11 ซึง่

โปรแกรมจะทาํการวดัระยะและแสดงคา่ทีไ่ดใ้นชอ่ง “Distance” พรอ้มกนันัน้โปรแกรมจะ

แสดงผลการตรวจสอบ(ผา่นหรอืไมผ่า่น)  

 

 
 

รปูท่ี 4.11 แสดงเสน้ลอยของสกร(ูเสน้สเีขยีว) คา่การลอยของสกร ูและผลการตรวจสอบ 

 

4. กดปุม่ “Enter” เพือ่ยนืยนัการตรวจสอบ โดยโปรแกรมจะเกบ็คา่ทีไ่ดจ้ากการวดัระยะ

พรอ้มทัง้แสดงสถานะการตรวจสอบของสกรู ทีไ่ดต้รวจสอบแลว้ ทีภ่าพมมุมองดา้นบน

(Top View) ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ซึง่สแีดงหมายถงึไมผ่า่น สเีขยีวหมายถงึผา่น อกีทัง้

แสดงสถานะของสกรทูีก่าํลงัทาํการตรวจสอบอยูเ่ป็นสเีหลอืง พรอ้ม กนันัน้จะทาํการลา้ง

การแสดงขอ้มลูทัง้หมด เพือ่เตรยีมพรอ้มในการตรวจสอบสกรตูวัถดัไป อกีครัง้หน่ึง ดงัรปู

ที ่4.12 
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รปูท่ี 4.12 แสดงผลทีไ่ดจ้ากการกดปุม่ “Enter” 

 

5. ทาํการตรวจสอบการลอยของสกรจูนครบทัง้ 6 ตวั โดยทาํซํ้าขอ้ 2 ถงึ 4 ซึง่เมือ่ทาํการ

ตรวจสอบสกรตูวัที ่ 6 แลว้ โปรแกรมจะทาํการนบัจาํนวนฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทีไ่ดท้าํการ

ตรวจสอบแลว้และแสดงทีช่อ่ง “Total Unit” ดงัรปูที ่4.13  

 

 
 

รปูท่ี 4.13 แสดงการนบัจาํนวนฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์เมือ่ทาํการตรวจสอบสกรคูรบทัง้ 6 ตวัแลว้ 
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6. เกบ็คา่ระยะการลอยทีไ่ดจ้ากการตรวจสอบสกรทูัง้ 6 ตวั รวมไปถงึขอ้มลูผูใ้ช ้ Serial 

Number และวนัเวลาทีท่าํงานไวใ้นฐานขอ้มลู (Database)ได ้โดยกดปุม่ “Insert Info to 

DB” ซึง่โปรแกรมจะทาํการเกบ็ขอ้มูลทัง้หมดและลา้งการแสดงคา่ Serial Number ทีม่อียู่

เดมิ เพือ่เตรยีมพรอ้มในการรบัคา่ Serial Number ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทีจ่ะทาํการ

ตรวจสอบต่อไป ดงัรปูที ่ 4.14 อกีทัง้ยงัสามารถเรยีกดคูา่ต่างๆไดจ้ากฐานขอ้มลู ดงัรปูที ่

4.15  

 

 
 

รปูท่ี 4.14 แสดงผลทีไ่ดจ้ากการกดปุม่ “Insert Info to DB” 

 

 
 

รปูท่ี 4.15 แสดงคา่ต่างๆทีเ่กบ็ไวใ้นฐานขอ้มลู 
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7. ทาํการตรวจสอบฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ตวัถดัไป โดยทาํซํ้าขอ้ 1 ถงึ 6 ซึง่ขอ้มลูผูใ้ชจ้ะยงัคง

แสดงอยูแ่ต่ Serial Number จะหายไป โดยหากยงัไมไ่ดท้าํการอ่านบารโ์คด้จากเครือ่ง

อา่นบารโ์คด้ จะไมส่ามารถทาํการวดัระยะการลอยของสกรไูด ้และปรากฎกลอ่งขอ้ความ

แจง้เตอืน ดงัรปูที ่4.16 

 

 
 

รปูท่ี 4.16 แสดงกลอ่งขอ้ความแจง้เตอืน หากใสข่อ้มลูไมค่รบ 

 

            4.1.3 การทดลองวดัระยะการลอยของสกร ู

 

วตัถปุระสงค ์

− เพือ่ตอ้งการหาคา่ความคลาดเคลือ่นในการเลอืกตาํแหน่งของแต่ละบุคคล ซึง่สง่ผลต่อ

ระยะลอยของสกรทูีค่ลาดเคลือ่นไป 

 

วิธีการทดลอง 

− ในการทดลองมทีัง้หมด 3 ระยะ คอื 0.051 mm, 0.105 mm. และ 0.154 mm. ซึง่ได้

จากวดัระยะโดยใชโ้ปรแกรมทีส่รา้งขึน้ 

− ผูท้ดลองหน่ึงคน ทาํการทดลองจาํนวน 10 ครัง้ ต่อ 1 ระยะ ซึง่ผูท้ดลองทัง้ 5 คนมดีงัน้ี 

− ผูท้ดลองคนที ่1, 2 และ 3 เป็นผูท้ีเ่คยทดลองใชโ้ปรแกรมมาแลว้ 

− ผูท้ดลองคนที ่4 และ 5 เป็นผูท้ีเ่คยเหน็โปรแกรมแต่ไมเ่คยทดลองใช ้

− โดยแต่ละครัง้ ผูท้ดลองทาํการเลอืกตาํแหน่งอา้งองิและตาํแหน่งลอย  
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− คาํนวณหาระยะการลอยของสกรใูนการทดลองแต่ละครัง้ 

− หาคา่เฉลีย่ความคลาดเคลือ่นในการวดัระยะ 

 

            4.1.3.1 ภาพจากการทดลอง 

 

การทดลองวดัระยะการลอยของสกรโูดยใชผู้ท้ดลองทัง้หมด 5 คน มทีัง้หมด 3 ระยะ ดงัน้ี 

 

 
 

(ก) ระยะลอย 0.051 mm. 

 

 
 

(ข) ระยะลอย 0.105 mm. 
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(ค) ระยะลอย 0.154 mm. 

 

รปูท่ี 4.17 แสดงภาพจากการทดลองจรงิโดยใชผู้ท้ดลอง 

 

 จาก รปู ที ่4.17 แสดงภาพตวัอยา่งการทดสอบหาระยะหา่งของการลอยของสกรโูดยใช้

โปรแกรมทีส่รา้งขึน้ ภาพ (ก) ระยะลอย 0.051 mm. ซึง่โปรแกรมจะแสดงผลวา่ “ผา่น”   ภาพ (ข) ระยะ

ลอย 0.105 mm. ซึง่โปรแกรมจะแสดงผลวา่ “ไมผ่า่น”  และภาพ (ค) ระยะลอย 0.154 mm. ซึง่โปรแกรม

จะแสดงผลวา่ “ไมผ่า่น” 
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            4.1.3.2 ค่าสถิติจากการทดลอง 

 

1. 

 

ตารางท่ี 4.1 แสดงคา่เปอรเ์ซน็ตค์วามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด 

0.051 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

ระยะการลอยของสกรขูนาด 0.051 mm 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รปูท่ี 4.18 แสดงแผนภมูคิวามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด  

0.051 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

ครัง้ที ่
ผูท้ดลองที ่1 ผูท้ดลองที ่2 ผูท้ดลองที ่3 ผูท้ดลองที ่4 ผูท้ดลองที ่5 

คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error 

1 0.0561 10.000 0.0513 0.588 0.0464 9.020 0.0513 0.588 0.0537 5.294 

2 0.0537 5.294 0.0513 0.588 0.0488 4.314 0.0488 4.314 0.0513 0.588 

3 0.0513 0.588 0.0464 9.020 0.0488 4.314 0.0561 10.000 0.0488 4.314 

4 0.0561 10.000 0.0513 0.588 0.0488 4.314 0.0464 9.020 0.0464 9.020 

5 0.0537 5.294 0.0513 0.588 0.0513 0.588 0.0488 4.314 0.0561 10.000 

6 0.0464 9.020 0.0513 0.588 0.0488 4.314 0.0537 5.294 0.0464 9.020 

7 0.0513 0.588 0.0488 4.314 0.0488 4.314 0.0561 10.000 0.0488 4.314 

8 0.0561 10.000 0.0488 4.314 0.0537 5.294 0.0513 0.588 0.0488 4.314 

9 0.0561 10.000 0.0561 10.000 0.0488 4.314 0.0488 4.314 0.0488 4.314 

10 0.0537 5.294 0.0488 4.314 0.0513 0.588 0.0537 5.294 0.0561 10.000 

คา่เฉลีย่ % Error = 5.145 
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2. 
 

ระยะการลอยของสกรขูนาด 0.105 mm 

ครัง้ที ่
ผูท้ดลองที ่1 ผูท้ดลองที ่2 ผูท้ดลองที ่3 ผูท้ดลองที ่4 ผูท้ดลองที ่5 

คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error 

1 0.1001 4.667 0.1049 0.095 0.1001 4.667 0.1074 2.286 0.1049 0.095 

2 0.1001 4.667 0.1098 4.571 0.1001 4.667 0.1074 2.286 0.1074 2.286 

3 0.1074 2.286 0.1074 2.286 0.1074 2.286 0.1098 4.571 0.1049 0.095 

4 0.1025 2.381 0.1074 2.286 0.0976 7.048 0.1049 0.095 0.1025 2.381 

5 0.1074 2.286 0.1025 2.381 0.1001 4.667 0.1025 2.381 0.1001 4.667 

6 0.1074 2.286 0.1025 2.381 0.1049 0.095 0.1098 4.571 0.1049 0.095 

7 0.1049 0.095 0.1025 2.381 0.1025 2.381 0.1001 4.667 0.1049 0.095 

8 0.1025 2.381 0.1098 4.571 0.1049 0.095 0.1098 4.571 0.1049 0.095 

9 0.1098 4.571 0.1098 4.571 0.1025 2.381 0.1025 2.381 0.0976 7.048 

10 0.1001 4.667 0.1098 4.571 0.1049 0.095 0.1001 4.667 0.1074 2.286 

คา่เฉลีย่ % Error = 2.808 

 

ตารางท่ี 4.2 แสดงคา่เปอรเ์ซน็ตค์วามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด 

0.105 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

 

 
 

รปูท่ี 4.19 แสดงแผนภมูคิวามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด  

0.105 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

0.09

0.092

0.094

0.096

0.098

0.1

0.102

0.104

0.106

0.108

0.11

0.112

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

ผู้ทดสอบท่ี 1

ผู้ทดสอบท่ี 2

ผู้ทดสอบท่ี 3

ผู้ทดสอบท่ี 4

ผู้ทดสอบท่ี 5
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3. 

 

ระยะการลอยของสกรขูนาด 0.154 mm 

ตารางท่ี 4.3 แสดงคา่เปอรเ์ซน็ตค์วามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด 

0.154 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

 

 
 

รปูท่ี 4.20 แสดงแผนภมูคิวามคลาดเคลือ่นของการเลอืกตาํแหน่ง ทีร่ะยะการลอยของสกรขูนาด  

0.154 mm. ของผูท้ดลอง 5 คน โดยทาํการวดัคนละ 10 ครัง้ 

0.144

0.146

0.148

0.15

0.152

0.154

0.156

0.158

0.16

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

ผู้ทดสอบท่ี 1

ผู้ทดสอบท่ี 2

ผู้ทดสอบท่ี 3

ผู้ทดสอบท่ี 4

ผู้ทดสอบท่ี 5

ครัง้ที ่
ผูท้ดลองที ่1 ผูท้ดลองที ่2 ผูท้ดลองที ่3 ผูท้ดลองที ่4 ผูท้ดลองที ่5 

คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error คา่จรงิ %Error 

1 0.1513 1.753 0.1513 1.753 0.1538 0.130 0.1513 1.753 0.1489 3.312 

2 0.1538 0.130 0.1489 3.312 0.1489 3.312 0.1489 3.312 0.1513 1.753 

3 0.1586 2.987 0.1513 1.753 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1489 3.312 

4 0.1513 1.753 0.1513 1.753 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1513 1.753 

5 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1513 1.753 0.1538 0.130 0.1489 3.312 

6 0.1489 3.312 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1489 3.312 0.1513 1.753 

7 0.1489 3.312 0.1489 3.312 0.1586 2.987 0.1538 0.130 0.1586 2.987 

8 0.1538 0.130 0.1586 2.987 0.1489 3.312 0.1538 0.130 0.1538 0.130 

9 0.1513 1.753 0.1586 2.987 0.1513 1.753 0.1489 3.312 0.1513 1.753 

10 0.1489 3.312 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1538 0.130 0.1489 3.312 

คา่เฉลีย่ % Error = 1.729 
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            4.1.3.3 สรปุผลการทดลอง 

 

 การทดลองโดยผูท้ดลอง  5 คน ไดค้า่ความคลาดเคลือ่นเฉลีย่ของทัง้  3 ระยะ คอื การลอยของ

สกรทูีร่ะยะ 0.051 mm, 0.105 mm. และ 0.154 mm. ไดค้า่ความคลาดเคลือ่นเฉลีย่เทา่กบั  5.145%, 

2.808% และ 1.729% ตามลาํดบั ซึง่จากตารางแสดงผลการทดลองจะเหน็วา่คา่ทีไ่ดจ้ากการทดลองของ

แต่ละบุคคลมคีา่ความคลาดเคลือ่นเฉลีย่ใกลเ้คยีงกนั  ทาํใหท้ราบวา่เมือ่ระยะการลอยของสกรเูพิม่ขึน้  ค่า

ความคลาดเคลือ่นเฉลีย่จะลดลง  เน่ืองจากระยะการลอยของสกรเูพิม่ขึน้จงึทาํใหเ้หน็ระยะการลอยของ 

สกรชูดัเจนขึน้ ผูใ้ชจ้งึสามารถตรวจสอบระยะการลอยของสกรไูดแ้มน่ยาํขึน้ 

 
 
 



 

 

บทท่ี 5 

 

สรปุและอภิปรายผลการทดลอง 

 

5.1 สรปุผลการทดลอง 

 

 ในการทดลองทีก่ลา่วมาทัง้หมดนัน้ สามารถตรวจสอบระยะการลอยของสกร ูและตดิต่อกบั

ฐานขอ้มลู ซึง่การทดลองแบง่ออกเป็น 2 สว่น คอื  

 สว่นทีห่น่ึง คอืการเขยีนโปรแกรมจาํลองการประมวลผลภาพ ตัง้แต่การตดิต่อกบักลอ้ง 

ตรวจสอบการลอยของสกร ูแสดงระยะการลอยของสกร ูแสดงตาํแหน่งของสกรทูีก่าํลงัทาํการตรวจสอบ 

ตาํแหน่งของสกรทูีต่รวจสอบแลว้และยงัไมต่รวจสอบ หลงัจากนัน้โปรแกรมจะเกบ็คา่ต่างๆทีไ่ดเ้พือ่สง่

ต่อไปยงัฐานขอ้มลู 

 สว่นทีส่อง คอืสว่นของการตดิต่อกบัฐานขอ้มลู ในสว่นน้ีจะเกบ็คา่ทีไ่ดจ้ากการทดลองในสว่นที่

หน่ึงไว ้คอื ชือ่ผูใ้ช ้สายการผลติ รหสับารโ์คด้ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ระยะการลอยของสกรทูัง้ 6 ตวั และ

คา่เวลาขณะทาํการตรวจสอบ 

 

5.2 สรปุผลโครงงาน 

 

1. สามารถตรวจสอบระยะการลอยของสกร ูทัง้ 6 ตวั บนฝาปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์  

2. สามารถตรวจสอบ และคดัแยกสกรทูีม่คีวามสงูเกนิกวา่หรอืน้อยกวา่คา่มาตรฐานทีต่ัง้ไวไ้ด ้

คอื จากการตรวจสอบหากระยะการลอยของสกรทูีว่ดัคา่ไดน้้อยกวา่หรอืเทา่กบั 0.1 mm. 

โปรแกรมจะแสดงคา่วา่ผา่น (PASS) แต่ถา้หากระยะการลอยของสกรทูีว่ดัคา่ไดม้ากกวา่ 

0.1 mm. โปรแกรมจะแสดงคา่วา่ไมผ่า่น (FAIL) 

3. สามารถแสดงผลการตรวจสอบทีไ่ดบ้นสว่นตดิต่อกบัผูใ้ชง้าน หรอื GUI (Graphic User 

Interface) คอื สามารถแสดงชือ่ผูใ้ช ้สายการผลติ Serial number ของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทีไ่ด้

จากการอา่นรหสับารโ์คด้ ระยะการลอยของสกร ูสถานะของสกรแูต่ละตวัในขณะทาํการ

ตรวจสอบและแสดงจาํนวนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทัง้หมดทีไ่ดท้าํการตรวจสอบ 

4. สามารถเกบ็ขอ้มลูจากการตรวจสอบทัง้หมด คอืชือ่ผูใ้ช ้สายการผลติ Serial number ของ

ฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ทีไ่ดจ้ากการอ่านรหสับารโ์คด้ ระยะการลอยของสกร ูและเวลาขณะทาํการ

ตรวจสอบ ลงในฐานขอ้มลูได ้ 
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5.3 ปัญหาท่ีพบในการทาํโครงงาน 

 

1.  จากโครงงานจาํเป็นตอ้งใชก้ลอ้งทีม่กีาํลงัขยายสงู ทาํใหห้าไดค้อ่นขา้งยาก และมรีาคาสงู 

 2.  คูม่อืและเอกสารวธิกีารเขยีนโปรแกรมการประมวลผลภาพมน้ีอย และยากต่อการเขา้ใจทาํ

ใหเ้สยีเวลาในการศกึษาและทาํความเขา้ใจ 

 3.  การเขยีนโปรแกรมใหไ้ดผ้ลเป็นไปตามทีต่อ้งการ ตอ้งใชเ้วลาในการตรวจสอบ ทดลอง 

แกไ้ข และพฒันาคาํสัง่ เพือ่ขจดัปญัหาขอ้ผดิพลาด 

 4.  จากการทดลอง สภาพแวดลอ้มมผีลต่อภาพทีไ่ด ้คอืหากมแีสงมากเกนิไปจะทาํใหภ้าพทีไ่ด้

มกีารสะทอ้น และเกดิเงา ทาํใหค้า่ทีไ่ดม้คีวามคาดเคลือ่น 

 5.  จากการทดลอง หากตัง้ใหส้กรเูกดิการลอยขึน้ ปรากฎวา่ฝาปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 

จะลอยตามขึน้มา เน่ืองจากแรงดนัของซลีทีอ่ยูภ่ายใตฝ้าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ ทาํใหร้ะยะการ

ลอยของสกรคูลาดเคลือ่นไป สง่ผลใหเ้กดิความคลาดเคลือ่นในการตรวจสอบได ้ 

 

5.4 ข้อเสนอแนะ 

 

 1.  ในการพฒันาทางดา้นอุปกรณ์ในรุน่ต่อไปควรมอุีปกรณ์ในการเลือ่นฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ เพือ่

ความสะดวกในการตรวจสอบสกรทูัง้ 6 ตวั 

 2.  ในการใชง้านจรงิ จาํเป็นตอ้งมกีารควบคุมสิง่แวดลอ้ม เชน่ แสงในบรเิวณทีว่างกลอ้งไมใ่ห้

สวา่งมากเกนิไป 

 3.  ในการใชง้านจรงิ ควรวางกลอ้งในทีท่ีเ่หมาะสม เชน่ หลกีเลีย่งการเคลือ่นยา้ย และการ

กระทบกระเทอืนต่อกลอ้ง 

 4.  ในการใชง้านจรงิหากคาํนึงถงึการลอยของฝิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ เน่ืองจากแรงดนั

ของซลีทีอ่ยูภ่ายใตฝ้าปิดดา้นบนของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์แลว้ ควรมอุีปกรณ์จบัยดึขอบของฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ 
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ภาคผนวก ก 

รายละเอียดกล้องจลุทรรศน์ดิจิตอล รุ่น AM-313T 

 

 
 

รปูที ่ก.1 กลอ้งจุลทรรศน์ดจิติอล 

 

คณุสมบติัทัว่ไป 

- ขนาดภาพ : 640x480 พกิเซล  

- การเชือ่มต่อ : USB 2.0 

- อตัราขยาย : 10x - 200x  

- เซนเซอร:์ 1/4" ส ีCMOS  

- อตัราเฟรม: ถงึ 30 เฟรมต่อวนิาท ี 

- การสอ่งสวา่ง : LED สขีาว ภายใน 8 

ตวั  

- สิง่ทีบ่รรจุในซดี ี: โปรแกรมการจบัภาพ 

(DinoCapture) ,คูม่อืการใชง้าน 

- การเปิด/ปิดหลอด LED ภายใน ควบคมุ

ดว้ยซอฟตแ์วร ์ 

- เครือ่งมอืวดัทีแ่มน่ยาํ (ไมส่ามารถใช้

งานไดใ้นระบบปฏบิตักิาร Mac ได ้

- ทาํงานรว่มกบัระบบปฏบิตักิารวนิโดวส ์

2000/XP, Vista และระบบปฏบิตักิาร 

MAC 

 

 

รายละเอียดเฉพาะ 

- ความละเอยีดของกลอ้ง 0.3M / ขนาด

ภาพ 640x480  

- เชือ่มต่อแบบ USB 2.0  

- อตัราขยายตัง้แต่ 10 ~ 230X อยา่ง

ต่อเน่ือง 

- หลอด LED ควบคุมการเปิด/ปิดดว้ย

ซอฟตแ์วร ์ 

- บนัทกึรปูแบบไฟล ์: BMP, JPG, AVI 

- เครือ่งมอืวดัทีแ่มน่ยาํ (ไมส่ามารถใช้

งานไดใ้นระบบปฏบิตักิาร Mac ได)้ 

- ทาํงานรว่มกบัระบบปฏบิตักิารวนิโดวส ์

2000/XP, Vista และระบบปฏบิตักิาร 

MAC 

 

ขนาด และน้ําหนัก 

- ความยาวของตวักลอ้ง : 4 น้ิว (10.2 

cm.)  

- ขนาดเสน้ผา่นศนูยก์ลาง : สงูสดุ 1.26 

น้ิว (3.2 cm.)  

- ความยาวสายเคเบลิ : 6 ฟุต (180 cm.) 

 

ความต้องการของผลิตภณัฑ ์

- Intel Pentium4 1.5G MHz หรอืสงูกวา่

นัน้ 

- วนิโดวส ์20002/XP, Vista 

- แรมขนาด 256 MB 

- ไดรฟ์ซดีรีอม 

- จอภาพส ี16 บติ หรอืสงูกวา่นัน้ 

- เชือ่มต่อแบบ USB 2.0  
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รายละเอียดของชดุอปุกรณ์ประมวลผล (Hardware) 

 

 
 

รปูที ่ก.2 ชดุอุปกรณ์ประมวลผล (Hardware) ดา้น Side View 

 

 
 

รปูที ่ก.3 ชดุอุปกรณ์ประมวลผล (Hardware) ดา้น Top View 

 

ชดุอุปกรณ์ประมวลผล (Hardware) น้ีทาํจากแผน่อะครลิกิขนาด 3 mm. ใชส้าํหรบัยดึจบัตวั

กลอ้งและวาง Unit เพือ่วดัระยะการลอยของสกรบูนฮารด์ดสิกไ์ดรฟ์ขนาด 2.5” โดยชดุอุปกรณ์

ประมวลผล (Hardware) มขีนาด 27 x 23 cm.  

 

 

 
 
 



ประวติัผูท้าํโครงงาน 

 

นางสาวกนิษฐา  หงสพ์รรคมนุญ  ปจัจุบนัศกึษา ณ คณะวศิวกรรมศาสตร ์ ภาควชิา

วศิวกรรมไฟฟ้า  มหาวทิยาลยับรูพา  จบการศกึษามธัยมศกึษาปีที ่6 จากโรงเรยีนชลกนัยานุกลู จงัหวดั

ชลบุร ีมคีวามสนใจ ทางดา้นคอมพวิเตอร ์และการสือ่สารโทรคมนาคม 

นางสาววนัทนีย ์ จนัทรส์มปอง  ปจัจุบนัศกึษา ณ คณะวศิวกรรมศาสตร ์ ภาควชิา

วศิวกรรมไฟฟ้า  มหาวทิยาลยับรูพา  จบการศกึษามธัยมศกึษาปีที ่6 จากโรงเรยีนศรยีานุสรณ์ จงัหวดั

จนัทบุร ีมคีวามสนใจทางดา้นคอมพวิเตอร ์การสือ่สารโทรคมนาคมและเทคโนโลย ี

นางสาวรตัตยิากร  ทองจุนเจอื  ปจัจุบนัศกึษา ณ คณะวศิวกรรมศาสตร ์ ภาควชิา

วศิวกรรมไฟฟ้า  มหาวทิยาลยับรูพา  จบการศกึษามธัยมศกึษาปีที ่6 จากโรงเรยีนศรยีานุสรณ์ จงัหวดั

จนัทบุร ีมคีวามสนใจทางดา้นคอมพวิเตอร ์และการสือ่สารโทรคมนาคม 
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