
บทท่ี 2 

ทฤษฎีท่ีเก่ียวของและงานวิจัยท่ีเก่ียวของ 
 

 ในการศึกษาเอกสารและงานวิจัยท่ีเกี่ยวกับการสกัดคุณลักษณะของภาพ โดยใชเทคนิค    

โซเบลสําหรับการแทนรูปภาพอักษรเบรลล โดยกลาวถึงแนวคิดและทฤษฏีท่ีเกี่ยวของกับการ
ศึกษาวิจัยวามีทฤษฏีใดกลาวไววา วิธีการและผลการวิจัยอยางไร โดยอธิบายในแตละสวนดังนี้ 
 

2.1  งานวิจัยกอนหนาท่ีเก่ียวของ 
 งานวิจัยทางดานการประมวลผลภาพทั่วไปนั้นมีมากมาย  แตสําหรับงานวิจัยท่ีจะทําการ
แปลงภาพกราฟกใหเปนภาพเปนภาพอักษรเบรลลซ่ึงเปนการแปลงภาพท่ีเฉพาะเจาะจงทางดาน
อักษรเบรลลนั้นยังมีนอย ดังนั้นผูวิจัยจึงไดศึกษาข้ันตอนวิธีตาง ๆ เพื่อนําไปสูการวิจัย เชน ข้ันตอน
วิธีในการแปลงรูปภาพ  ข้ันตอนวิธีในการกําจัดส่ิงรบกวน ข้ันตอนวิธีในการหาขอบเขตของภาพ 
ข้ันตอนในการแม็บกับอักษรเบรลล เปนตน ซ่ึงข้ันตอนตาง ๆ ท่ีจะนํามาใชในการแกปญหาเหลานี้
จะตองเหมาะสมกับปญหาและสามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ  ดังนั้นขอยกตัวอยางงานวิจัย
ตาง ๆ ท่ีเกี่ยวของกับงานวิจัยนี้ เพื่อนําไปสูการทํางานวิจัยเร่ือง การสกัดคุณลักษณะของภาพโดยใช
เทคนิคโซเบลสําหรับการแทนรูปภาพอักษรเบรลล ดังตอไปนี ้
 งานวิจัย ทางดานการแปลงภาพกราฟกใหเปนภาพอักษรเบรลลนี้ยังไมมีนักวิจัยใหความ
สนใจมากนัก และงานวิจัยสวนใหญจะเปนการรองรับการแปลภาษาใหเปนภาษาใดภาษาหน่ึง
เทานั้น  โดยเฉพาะอยางยิ่งการแปลงอักษรเบรลลเปนอักษรปกติสําหรับภาษาไทย นอกจากการ
แปลงอักษรแลวยังมีการคิดคนอุปกรณ การวิจัยในการสรางส่ิงอํานวยความสะดวกตอผูพิการ อาทิ
เชน การสรางโทรศัพทมือถือของบริษัทซัมซุง ท่ีกลาวไววา จากผลงานการออกแบบผลิตภัณฑ  
“มือถือรับ-สงขอความดวยภาษาเบรลล” (Touch Messenger Braille mobile phone) ไดรับ
รางวัลชนะเลิศ (Gold Award) ในงาน Industrial Design Excellence Awards (IDEA)โดย
ความสามารถของมือถือรุนนี้ก็คือ ผูใชท่ีพิการทางสายตาจะสามารถสง และรับขอความในรูปแบบ
ของอักษรเบรลล (Braille text)  ผูใชจะสามารถใช 2 แปนพิมพอักษรเบรลลบนมือถือ เพื่อสง
ขอความ ในขณะท่ีสวนแสดงผลภาษาเบรลลท่ีอยูดานลางจะแสดงอักษรเบรลลของขอความท่ี สง
เขามา เพื่อใหผูใชสัมผัส และอานขอความท่ีรับเขามาได นวัตกรรมดังกลาวสะทอนใหเห็นถึงความ
พยายามของซัมซุงท่ีตองการเขาไปในกลุมผูใชท่ีมีความบกพรองในการมองเห็น  

(กองบรรณาธิการเว็บไซต ARiPco.th, 5 กรกฎาคม 2549) 
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 งานวิจัยในการพัฒนาผลิตภัณฑคอมพิวเตอรสําหรับผูพิการทางสายตา ไดมีโครงการวิจัย
พัฒนาตนแบบคอมพิวเตอรพกพาท่ีมีคียบอรด และหนวยแสดงแบบอักษรเบรลลภาษาภาษาไทย 
และภาษาอังกฤษสําหรับผูพิการทางสายตา  ซ่ึงถาโครงการน้ีเสร็จจะทําใหผูพิการทางสายตา
สามารถที่จะมีทางเลือกเพิ่มข้ึนและใชประกอบอาชีพท่ีเกี่ยวของกับเทคโนโลยีคอมพิวเตอรไดดีกวา
เดิม  สําหรับงานวิจัยนี้ ดร.พิชญา  พัณฑัยย หัวหนาภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะ
วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร  ไดรับการสนับสนุนจากศูนยเทคโนโลยี
อิเล็กทรอนิกสและคอมพิวเตอรแหงชาติ ในการสนับสนุนโครงการ โดยโครงการนี้ไดมุงเนนไปท่ี
การผลิตอุปกรณตนแบบเชน คียบอรดรับขอมูลจากผูใช สวนแสดงผลเบรลล และอุปกรณ
คอมพิวเตอรครบชุด สําหรับผูพิการทางสายตา รวมถึงซอฟตแวรท่ีใช 

  (NOL-New, มติชน 4 ธันวาคม 2549) 

 

    งานวิจัยในเร่ือง การตรวจหาปายจราจรโดยใชเทคนิค Hausdorff  Distance เปนการ
ตรวจหาปายจราจรเปนรูปแบบการตรวจหาวิธีหนึ่ง โดยใชคุณลักษณะเฉพาะของปายจราจรจาก
ภาพถายดิจิตอลหรือภาพจากวีดีโอมาประมวลผล ข้ันตอนสําหรับการตรวจหาปายจราจรนั้นจะ
ประกอบไปดวย  การแบงแยกภาพโดยใชสีซ่ึงการทําเชนนี้จะทําใหไดภาพท่ีใกลเคียงวงกลมเพื่อใช
ในการหาปายตอไป ซ่ึงวิธีนี้จะหาสวนท่ีเปนวงกลมของปายซ่ึงเปนสวนท่ีมีสีแดง จากน้ันนําภาพท่ี
ไดไปทําการปรับปรุงเพื่อทําใหภาพสนบูรณข้ึน โดยใชวิธีการ closing ซ่ึงวิธีการนี้เปนการเติม
ชองวางของภาพท่ีขาดหายไปของปายทําใหภาพมีความสมบูรณมากข้ึนกวาเดิม จากน้ันจึงทําการ
หาขอบภาพดวยวิธีโซเบลซ่ึงวิธีนี้มีจะหาไดรวดเร็วเนื่องจากเปนหาขอบภาพโดยใชอนุพันธอันดับ
ท่ีหนึ่ง ซ่ึงการหาดวยวิธีนี้อาจทําใหเสนขอบท่ีไดมีลักษณะหนา  จากนั้นจึงทําการเปรียบเทียบ     

โดยใชวิธี Hausdorff  Distance เพื่อวัดความคลายระหวางปายจราจรตนแบบกับปายจราจรที่หา
ได วาใชปายจราจรหรือไม 

   (ศิวพัชร รัตนสิงห  และคณะ. 2009 : IP107 – IP124) 

 

งานวิจัยเกี่ยวกับการเพิ่มความเร็วในการคนหาภาพใบหนาอัตโนมัติ เปนงานวิจัยนําเสนอ
วิธีการใหมในการปรับปรุงประสิทธิภาพในการเพ่ิมความเร็วในการคนหาภาพใบหนาอัตโนมัต ิ

โดยเร่ิมตนจากการคนหาสีผิวมนุษยเพื่อกําหนดขอบเขตในการคนหาภาพใบหนา จากน้ันจึงคนหา
ภาพใบหนาเฉพาะบริเวณท่ีถูกกําหนดขอบเขตโดยใช AMHD การหาขอบภาพในบทความน้ีไดใช
วิธี Canny Edge Detection  ซ่ึงเปนวิธีการที่มีประสิทธิภาพสูง สามารถใหรายละเอียดของ
ขอบภาพไดอยางชัดเจน 

(สนั่น ศรีสุข.มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร) 
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 งานวิจัยเกี่ยวกับการนําเสนอระบบการรูจําภาพอักษรเบรลล จากการสแกนภาพเอกสาร
อักษรเบรลล โดยลักษณะพิเศษของระบบนี้ จะใชบริบทในระดับท่ีแตกตางกันออกไป จากข้ันตอน
ของการประมวลผลภาพเบ้ืองตน (Pre-Processing) ไปยังการประมวลผลช้ันปลาย (Post-

Processing) จนไดผลลัพธของการรูจําโดยเพ่ิมความเขม (Robustness)เขาไปซ่ึงจุดนูนของอักษร
เบรลลท่ีประกอบกันเปนตัวอักษรน้ัน ๆ จะตองมีการบงช้ีท้ังสองดาน คือดานท่ีเปน Single  และ  
Double  ของเอกสาร โดยการประเมินประสิทธิภาพของการบงช้ีเอกสารท้ังสองดาน 

(Antonacopoulos and D. Bridson., 2004)   
 2.1.1 การแยกคุณลักษณะ (Feature extraction) 

ข้ันตอนในการแยกลักษณะตางๆ ออกจากรูปเปนข้ันตอนสําคัญท่ีจะนําไปสูการดึงขอมูล
ออกมาจากภาพ ดังนั้นการพิจารณาในแตละลักษณะท่ีเปนไปไดจึงมีความแตกตางกันออกไปดังนี ้

สี (Color) เปนลักษณะท่ีใชกันอยางแพรหลายมากท่ีสุดเนื่องจากสามารถทําไดงายและ      

มีความแนนอนในระดับหนึ่ง โดยจะกลาวถึงการพิจารณาสีและขอบเขตการพิจารณา (Smeulders 

et al. 2000) การเขียนแผนภูมิสี (Color Histogram) เปนเทคนิคท่ีไดรับความนิยมในการแทน
ลักษณะของสี เทคนิคนี้ใชหลักของสถิติในการอธิบายคุณสมบัติของสีรูปราง (Shape) แบง
ออกเปน 2 ประเภทคือ เสนขอบ (Boundary-based) และบริเวณ (Region-based) เสนขอบจะ
พิจารณาเฉพาะเสนลอมรอบวัตถุ สวนบริเวณจะพิจารณาพ้ืนท่ีท้ังหมดท่ีอยูในเสนลอมรอบวัตถุ 

คุณลักษณะของรูปรางท่ีตองการจะตองไมข้ึนกับการเปล่ียนตําแหนง การหมุน และการเปล่ียน 
ขนาด วิธีหนึ่งท่ีมีคุณสมบัตินี้คือ anglogram (Tao and Grosky 1999 : 631 - 642) เปนเทคนิค
ท่ีพัฒนามาจากวิธีการทําสามเหล่ียมท่ีช่ือวา Delauney triangulation 

วิ ธีแยกลักษณะของรูปภาพไดอยางถูกตองหรืออัตโนมัติ เปนเ ร่ืองท่ีตองคนควา                
อีกพอสมควร เนื่องจากรูปภาพมีความแตกตางกันมากในหลายเร่ืองเชน มุมมอง สถานการณและ
การแปรรูป เปนตน มีบางวิธีท่ีลดความยากของปญหาตางๆเหลานี้โดยการประมาณขอบเขตที่
สนใจ ในบทความ (Ooi et al. 1997 : 115 - 128) วิเคราะหใหเห็นวาประสิทธิภาพการคนหา
ขอมูลท่ีพิจารณาจากคาความแมนยํา (Precision) และคาในการเรียกกลับ(Recall) (Witten, 

Moffat, and T.C. Bell 1994) สามารถทําไดดีโดยกําหนดเพียงส่ีบริเวณในรูปภาพ เทคนิคช่ือวา 
color -  set  back projection(Smith and Chang 1998) ใชในการแยกบริเวณของสี เพื่อใหมี
ประสิทธิภาพในการคํานวณเทคนิคนี้จะกําหนดดัชนีไปยังคุณสมบัติของแตละบริเวณ (ขนาด 

ตําแหนง กลุมของสี) 
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 2.1.2  การหาขอบภาพ (Edge detection) 

การหาขอบภาพ  เปนเทคนิคในทางอิมเมจโพรเซสซ่ิง ท่ีมีจุดประสงคเพื่อทําการหาขอบ ในภาพ  
เพื่อทําใหสวนท่ีเปนขอบของภาพมีความเดน หรือชัดข้ึน ซ่ึงจะทําใหสามารถดูไดวาสวนไหนเปน
ขอบเขตของออบเจ็กตตาง ๆ ในภาพไดอยางชัดเจน  

( Milan  Sonka et al,1993:76) 
 

ราฟาเอล และริชาด ไดกลาวถึงเร่ืองการหาขอบภาพคือ การตรวจสอบวาเสนขอบลากผาน
หรือใกลเคียงกับจุดใด โดยวัดจากการเปล่ียนแปลงของความเขมในตําแหนงท่ีใกลเคียงกับจุด
ดังกลาว ซ่ึงวิธีการหาขอบนั้นสามารถแบงไดเปน 2 กลุมหลักๆคือ เกรเดียนตเมทธอด( Gradient 

method)  และ ลาปาเซียนเมทธอด( Laplacian method) โดยในแตละวิธีมีรายละเอียดดังตอไปนี้ 
        (Rafael C. and Richard E. 2002 : 572 – 581) 
 

การหาขอบเขตของวัตถุในภาพสีโดยอาศัยการจําแนกกลุมขอมูล  บทความงานวิจัยเสนอ
วิธีการหาขอบเขตของวัตถุในภาพสีโดยอาศัยขอมูลจากการจําแนกกลุมขอมูลมาชวยในการเพิ่ม
ประสิทธิภาพการทํางาน โดยมีแนวคิดท่ีจะนําขอมูลสีของภาพในแตละแบนด มาชวยในการ
คํานวณคาเกรเดียนตเมทธอดท่ีดีท่ีสุด โดยข้ันตอนแรกจะทําการวิเคราะหคสัสเตอรภาพสีตนแบบ
และเก็บคาสีหลัก ๆ หรือคาสีเฉล่ียของแตละ คลัสเตอรเอาไวเพื่อนําไปใชในการคํานวณหา
โปรเจคชั่นเวคเตอรท่ีเหมาะสมที่จะนําไปใชในการหาคาเกรเดียนตสูงสุด ทุกๆ จุดภาพ (Pixels)  
ในภาพจะถูกจัดใหอยูคลัสเตอรใดคลัสเตอรหนึ่งท่ีเหมาะสมและจากวิธีดังกลาวเสนขอบเขตวัตถุจะ
เกิดข้ึนบนบริเวณจุดภาพ ท่ีมีการเปล่ียนแปลงจากคลัสเตอรหนึ่งไปยังอีกคลัสเตอรหนึ่ง พรอมกัน
นั้นจะทําการหาเกรเดียนตเวคเตอรเหมาะสมจะทําใหเราสามารถคํานวณหาคาเกรเดียนตท่ีดีท่ีสุด
ของภาพได วิธีดังกลาวไดนํามาทดสอบกับภาพสีและผลการทดลองไดแสดงใหเห็นวาขอมูลคลัส
เตอรมีประโยชนสําหรับการหาขอบเขตของวัตถุในภาพสีและภาพหลายแบนด  ในการคํานวณคา         
เกรเดียนตของภาพในแตละแบนดดวยวิธีของโซเบล  โดยคาเกรเดียนตในแตละแบนดจะคํานวณได
จากการคอนโวลูช่ันภาพอินพุทดวยหนาตางขนาด  3 * 3  โดยคาเกรเดียนตในแตละแบนดท่ีหาได
จากวิธีการของโซเบลน้ีจะถูกนําไปใชคํานวณรวมกับคาโปรเจคชั่นเวคเตอรท่ีเหมาะสมซ่ึงเปน
ขอมูลท่ีไดจากการวิเคราะหคลัสเตอร เพื่อหาคาเกรเดียนตสูงสุดของภาพสีตนแบบ 
    ( อุทัย แสงทองพราวและคณะ, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง, 2543 ) 

 

 การหาขอบภาพจะมีวิธีการคือ การใช โอเปอเรเตอร( Operator) หรือท่ีเกรเดียนตเมทธอด
โดยท่ีโอเปอเรเตอรเปนชุดของเมตริกซท่ีนําไป Mask  กับคาในเมตริกซของภาพ ( การ Mask  
เรียกอีกอยางวาเปนการใหคาน้ําหนัก) ซ่ึงจะทําใหสวนท่ีเปนขอบในเมตริกซ ตนแบบเดนหรือมีคา
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มากกวาสวนอ่ืนข้ึนมาได การใชงานโอเปอเรเตอรจะทําโดยนําชุดเมตริกซท่ีเปนโอเปอเรเตอร     
เขาไปคูณแบบครอสคอรรีเลช่ัน กับคาในเมตริกซของเม็ดสี แตละตําแหนงซ่ึงอาจทําการใช Mask 
ท้ังแนวนอนและแนวต้ัง โดยท่ีจุดประสงคของการใชโอเปอเรเตอรก็เพื่อนําคาสีรอบ ๆ เม็ดสีแต
ละเม็ดมาใชในการคํานวณ เพื่อประมาณคาความเขมของขอบและทิศทาง หรือความชันของขอบ
จากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่ง 
ลักษณะการคูณแบบ ครอสคอรรีเลชัน อยางเชน มีเมตริกซ 2 ชุดดังตอไปนี้  
 
  
 
     
 

โดยท่ีชุดแรกเปนคาของเม็ดสี และชุดท่ี 2 เปน Mask เมตริกซสามารถคํานวณคาความเขมของขอบ
ไดดังนี้   (-1x0)+ (-1x0)+ (-1x0)+2x1+2x1+2x1+(-1x1)+(-1x1)+(-1x1)= 3 คา 3 ท่ีไดคือ 
คาท่ีจะเปนคาความเขมของขอบท่ีไดจากการทําครอสเตอรรีเลชันซ่ึงสามารถสรุปเปนสมการได
ดังนี้  
 
 
 
 
 
 

ตอมาไดมีการพัฒนา Mask ใหมเปนคอมพาสเกรเดียนมาสก( Compass Gradient Mask) โดย      
คอมพาสเกรเดียนมาสก ถูกพัฒนาข้ึนมาโดยพิจารณาความเปนไปไดท้ังหมดของการกําหนด
ทิศทางขอบในภาพโดยจะมีการใช  8 Mask ซ่ึงเปนผลมาจากการคิดความเปนไปไดใน 8 ทิศทาง  
 ตาราง 2.1  แสดงทิศทางตาง ๆ ของคอมพาสกเกรเดียนมาสก 
 
 

 3 2 1 

4  0 

5   6 7 

 
 

 (Maher A et al, 1995:83) 
 
 
 
 

0    1     1                        ‐1     2    ‐1 

0   1     1          และ        ‐1     2    ‐1     
0    1     1                        ‐1     2    ‐1 

                              1      1 
Y(n1,n2) =        h(k1,k2)I(n1 + k1,n2 + k2) 

                  k1=-1   k2=-1 
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 2.1.2.1 เกรเดียนตเมทธอด(Gradient method) 

สําหรับวิธีนี้จะทําการหาขอบโดยการหาจุดตํ่าสุดและจุดสูงสุดในรูปของอนุพันธอันดับ
หนึ่งของภาพ โดยจุดท่ีเปนขอบจะอยูในสวนท่ีเหนือคาเทรสโฮลด (Threshold) จึงอาจทําใหเสน
ขอบท่ีไดมีลักษณะหนา ตัวอยางวิธีการหาขอบภาพของกลุมนี้ เชน โซเบล(Sobel)  พรีวิท
(Prewitt) แคนนี ่(Canny) โรเบิรต (Robert) เปนตน 

การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge Detection) 

 การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล เปนการหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด  3x3 สอง
เทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใชหาคาความแตกตางในแนวนอน (Xdiff) และคาความแตกตางใน
แนวต้ัง (Ydiff) ดังแสดง 

                  
ตัวอยางการหาความแรงของขอบภาพดวยวิธีโซเบล 

 

 
 

แสดงตัวอยางการหาความแรงของขอบภาพดวยวิธีโซเบล ภาพสุดทายไดจากการทํา เทรสโฮลด 
ดวยคา 12 แลวปรับความเขมแสงใหอยูในชวง 0-1 เราสามารถสรางเทมเพลตโซเบลท่ีมีขนาดใหญ
กวา 3x3 เพื่อท่ีจะใหมีการครอบคลุมพื้นท่ีมากข้ึนได 
 การหาขอบภาพเทมเพลตดีกรีสอง 
 หากภาพท่ีตองการหาขอบมีการไลระดับความเขมแสงแบบเปนเชิงเสน การใชเทม
เพลตโซเบลในการหาขอบภาพจะไมสามารถทําได ตัวอยางเชน ภาพตอไปนี ้
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เม่ือหาขอบภาพตามแกนต้ังดวยเทมเพลตขนาด 3 x 3 จะได 
 

                                      

 

จะไดผลลัพธดังนี้ 
 

                               
 

เม่ือทําการ Convolution ดวยเทมเพลตเดิมอีกคร้ังจะได 
 

                              
 

 การกระทํา ดังกลาวจะคลายกับการดิฟเฟอเรนทีเอทสมการเสนตรงแลวไดคาคงท่ี และเม่ือ
ดิฟเฟอเรนทิเอทคาคงท่ีก็จะไดศูนย 
 การใชเทมเพลตดีกรีสองเชน เทมเพลตลาบลาเซียนในการหาขอบของภาพท่ีมีคุณสมบัติ
ดังกลาวจะสามารถแกปญหาได ตอไปน้ีคือ ตัวอยางของเทมเพลตลาบลาเซียน 

 

                    
 

เทมเพลตลาบลาเซียนเปนท่ีนิยมใชกันมาก เพราะสามารถกําจัดไลโทนสีหรือโทนความเขมของ
แสงได และยังสามารถเนนความเปลี่ยนแปลงไดดีกวาวิธีโซเบล แตจะไมไดขอมูลท่ีเกี่ยวของกับ
ทิศทางของขอบ 

 การหาขอบภาพแบบเปนลําดับขั้น 

  ปญหาในการหาขอบภาพโดยท่ัวไปสวนหน่ึงมักเกิดจากการเนนขอบภาพท่ีไมชัดเจน
และขอบภาพส้ันๆ ท่ีไมปะติดปะตอกัน ขอบภาพเหลานี้คือส่ิงท่ีไมตองการแตการใชวิธีการหา
ขอบภาพธรรมดาจะไมสามารถกําจัดขอบภาพลักษณะนั้นได วิธีการแกไข คือ ใชการหาขอบภาพ
แบบเปนลําดับข้ันซ่ึงมีข้ันตอนปฏิบัติดังนี ้

1. สรางภาพใหมจากภาพเดิม และมีขนาด ¼  ของภาพเดิม โดยคาความเขมของแตละจุดใน
ภาพเล็กคํานวณไดจากคาเฉล่ียของจุดท้ังส่ีท่ีตรงกันในภาพใหญ 
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2. สรางภาพที่เล็กลงไปอีกดวยวิธีเดียวกัน จนกระท่ังภาพท่ีไดแสดงเฉพาะขอบภาพท่ีตองการ
เทานั้น 

3. ทําการหาขอบภาพ อาจใชวิธีโซเบลหรือวิธีอ่ืนๆ แลวทําเทรสโฮลด 
4. ณ ตําแหนงท่ีเกิดขอบภาพข้ึนใหทําการหาขอบภาพบริเวณจุดท้ังส่ีของจุดท่ีตรงกันในภาพ

ท่ีใหญกวาในอันดับถัดไป 

5. ทํา ซํ้าจนถึงภาพสุดทายซ่ึงเปนภาพเร่ิมตนก็จะไดขอบภาพท่ีตองการ 

 การตามขอบภาพ (Edge Following) 

 หากทราบจุดใดจุดหนึ่งบนขอบภาพจะสามารถหาจุดขางเคียงท่ีเปนขอบภาพ และ
สามารถวนไปตามขอบภาพจนกลับมายังจุดเร่ิมตนได วิธีการตามขอบภาพอยางงาย ดังตอไปนี้ 

1. สมมุติใหจุด (x,y) เปนจุดใดจุดหนึ่งบนขอบภาพ 

2. ตั้งคาแฟลกใหจุด (x,y) วาเคยผานมาแลว 

3. คํานวณหาคาความเขมของขอบเขตภาพของจุดท้ังแปดท่ีอยูรอบจุด (x,y) 

4. เลือกจุด 3 จุดท่ีมีคาความแรงสูงสุด แลวใสไวในอะเรย (Array) แบบจุดท่ีมีคาความแรง
สูงสุด แลวใสไวในอะเรยแบบ คอลัมน โดยเรียงตามลําดับความแรงของขอบ 

5. เลือกจุดท่ีมีคาความแรงสูงสุด แลวพิจารณาวาตําแหนงของจุดอยูอยูในทิศทางใดเมื่อเทียบ
กับจุด (x,y) โดยกําหนดใหทิศตาง ๆ มีคาดังนี้ 

                                         
 

โดยท่ี * แทนตําแหนงของจุด (x,y) หากจุดท่ีมีคาความแรงของขอบอยูดานบนเม่ือเทียบ
กับจุด (x,y) ดังนั้นทิศทางท่ีกําหนดใหคือ 1 

6. กําหนดใหคาทิศทางคือ d 

7. ทําซํ้าในขอ 3 แตพิจารณาเฉพาะจุดท่ีอยูใน 3 ทิศทาง คือทิศทาง d ทิศทาง (d+1)mod 8 
และทิศทาง (d-1)mod 8 

8. หากไมพบจุดใดเลยท่ีมีคาความแรงของขอบสูงพอในทิศทางท่ีเคล่ือนท่ีไป ใหลบจุดนั้น
ออกจากอะเรย และเลือกจุดท่ีมีความแรงของขอบนอยกวาในอันดับถัดไป แลวทําซํ้าในขอ
ท่ี 3 หากท้ัง 3 จุดในแถวถูกลบออกหมด ใหถอยกลับไปใชจุดท่ีเหลือในแถวถัดไป 

9. หยุดเม่ือวนกลับมายังจุดเดิม หรือเม่ือมีการใชเวลาตามขอบเขตภาพนานเกินไป 

วิธีท่ีกลาวมาเปนวิธีอยางงายซ่ึงอาจมีปญหาบางในการใชงานจริง ดังนั้นจึงตองมีการ
ปรับปรุงเพิ่มเติมใหสามารถทํางานไดตามตองการ 
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การหาขอบเขตภาพดวยโรเบิรต    
 การหาขอบเขตภาพดวยวิธีโรเบิรต จะมีลักษณะของการปรับปรุงขอบเขตภาพแบบไม
ตอเนื่องโดยกําหนดให  a є R x  เปนภาพตนฉบับ และกําหนดขอบเขตภาพท่ีไดเปน b є R x  ซ่ึง
เทคนิคนี้เปนอีกเทคนิคหนึ่งท่ีใชในการหาขอบเขตภาพ และมีลักษณะของ Algorithm ดังสมการ 

 

 
 
 

 สําหรับวิธีนี้จะไดเทมเพลตท่ีมีขนาดของ 2 x 2 เทมเพลต สองเทมเพลตโดยเทมเพลต
แรกจะใชหาคาความแตกตางในแนวนอน (X) และคาความแตกตางในแนวตั้ง (Y) ดังแสดง 

 

 
 

 เม่ือกําหนดให 
  S   คือ  Mask ของแนวแกน  X 

  T   คือ  Mask ของแนวแกน  Y 

 เม่ือทําการคํานวณหาขอบเขตภาพของทุกจุดภาพของทั้งภาพแลวจะไดภาพของ
ขอบเขตท่ีออกมาเปนสีขาว 

การหาขอบเขตภาพดวยพริวิท 

 การหาขอบเขตภาพดวยวิธีพริวิท จะเปนการคํานวณหาขอบเขตภาพแบบเกรเดียนต
เวคเตอรของทุกจุดภาพท่ีเปนภาพตนฉบับ ซ่ึงขอบเขตภาพท่ีผานการปรับปรุงแลวจะมีขนาดของ
เกรเดียนตเวคเตอรท่ีมี    Mask ท่ีใชแทนอนุพันธของ X  และ  Y โดยกําหนดให a є R x  เปนภาพ
ตนฉบับและ a1, a2,…,a7 เปนคาของแตละจุดภาพท้ัง 8 จุดท่ีตําแหนง (i,j) ตามทิศทางทวนเข็ม
นาฬิกา ดังรูป 2.1 และกําหนดขอบเขตภาพท่ีไดเปน b є R x  โดยเขียนเปนสมการไดดังนี้ 

 

 
 

และใหทิศทางของขอบเขตภาพ d є R x   คือ   

เม่ือกําหนดให   
 u  =   
 
     v  =   
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รูป 2.1  แสดงตําแหนงของตัวแปรดวยวิธีพริวิท 

 

สําหรับวิธีนี้จะไดเทมเพลตท่ีมีขนาดของ 3 x 3 เทมเพลต สองเทมเพลตโดยเทมเพลตแรก
จะใชหาคาความแตกตางในแนวนอน (X) และคาความแตกตางในแนวตั้ง (Y) ดังแสดง 

 

 
 

 เม่ือกําหนดให 
  S   คือ  Mask ของแนวแกน  X 

  T   คือ  Mask ของแนวแกน  Y 

 เม่ือทําการคํานวณหาขอบเขตภาพของทุกจุดภาพของทั้งภาพแลวจะไดภาพของ
ขอบเขตท่ีออกมาเปนสีขาว 

การหาขอบเขตภาพดวยแคนนี่ 
 การหาขอบเขตภาพดวยวิธีแคนนี่ จะเปนการหาขอบเขตภาพท่ีมีความซับซอน

มากกวาวิธีการอ่ืน ๆ ซ่ึงผลลัพธท่ีไดออกมาเม่ือทําการหาขอบเขตภาพไดจึงมีความเดนชัดมากกวา
วิธีพริวิท และโรเบิรต โดยข้ันตอนของการหาขอบดวยแคนนี้สามารถเขียนไดดังรูป 2.2 

 

 
 

รูป 2.2   แสดงข้ันตอนการหาขอบเขตภาพดวยวิธีแคนนี่ 
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การหาขอบเขตภาพดวยวิธีแคนนี่ เร่ิมตนจากการปรับภาพใหเรียบ (Smoothing) ดวย
วิธีการเกาเซียน(Gaussian filter) เพ่ือทําการกําจัดสัญญาณรบกวนหรือส่ิงสกปรกออกจากภาพ 
เม่ือไดภาพท่ีผานกระบวนการเกาเซียนแลวทําการคํานวณหาคาขนาด(magnitude)และทิศทาง
(orientation) ของเกรเดียนต โดยใชการหาอนุพันธอันดับหนึ่ง เม่ือไดผลลัพธออกมาทําการหา
ขอบภาพใหมีความบางดวยการกับ nonmaxima suppression กับ gradient magnitude ซ่ึงจะทํา
ใหขอบเขตภาพท่ีไดออกมามีความบางลงและในข้ันตอนสุดทายจะใช double thresholding 

algorithm เพื่อทําการระบุพิกเซลที่เปนขอบเขตและชวยเช่ือมตอขอบ (Green, Bill 2002 ; 

ION528 – Image  processing  algorithms  2005 ; Canny  Operator  Links  2005 ; 
Rubino, Matthew  2005) 

2.1.2.2 ลาปาเซียนเมทธอด (Laplacian  Method) 

วิธีนี้จะหาขอบเขตภาพโดยใชหลักการหาอนุพันธอับดับ 2 โดยใชจุดท่ีเปน 0 (Zero 

crossing) ตัวอยางการหาขอบเขตภาพกลุมนี้ เชน Laplacian of Gaussian , Marrs-Hildreth 

เปนตน 

สวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation หรื Std dev หรือ SD)  
สวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน คือ คาการกระจาย ซ่ึงเปนคาท่ีเกิดจากรากท่ีสองของคาเฉลี่ยของ

ผลรวม ระหวางผลตางกําลังสองของคาตัวเลขแตละตัวในขอมูลชุดหนึ่งๆ กับคาเฉล่ียของขอมูลชุด
นั้น  

 

                      
 

2.2 การประมวลผลภาพ (Image Processing) 

การประมวลผลภาพ  เปนการประยุกตใชงานการประมวลผลสัญญาณบนสัญญาณ 2 มิติ 
เชน ภาพนิ่ง (ภาพถาย) หรือภาพวีดีทัศน และยังรวมถึงสัญญาณ 2 มิติอ่ืน ๆ ท่ีไมใชภาพดวย 

(Wikipedia, 2552:ระบบออนไลน) 
 

แนวความคิดและเทคนิค ในการประมวลผลสัญญาณ สําหรับสัญญาณ 1 มิตินั้น สามารถ
ปรับมาใชกับภาพไดไมยาก แตนอกเหนือจาก เทคนิคจากการประมวลผลสัญญาณแลว การ
ประมวลผลภาพก็มีเทคนิคและแนวความคิดท่ีเฉพาะ (เชน connectivity และ rotation 
invariance) ซ่ึงจะมีความหมายกับสัญญาณ 2 มิติเทานั้น แตอยางไรก็ตามเทคนิคบางอยาง จากการ
ประมวลผลสัญญาณใน 1 มิติ จะคอนขางซับซอนเม่ือนํามาใชกับ 2 มิติ 
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เม่ือหลายสิบปมาแลว การประมวลผลภาพนั้น จะอยูในรูปของการประมวลผลสัญญาณ
อนาล็อก (analog) โดยใชอุปกรณปรับแตงแสง (optics) ซ่ึงวิธีเหลานั้นก็ไมไดหายสาบสูญ หรือ
เลิกใชไป  ยังมีใช เปนสวนสําคัญ  สําหรับการประยุกตใชงานบางอยาง  เชน  ฮอโลกราฟ 
(Holography) แตเนื่องจากอุปกรณคอมพิวเตอรในปจจุบัน ราคาถูกลง และเร็วข้ึนมาก การ
ประมวลผลภาพดิจิทัล (digital image processing) จึงไดรับความนิยมมากกวา เพราะการ
ประมวลผลท่ีทําไดซับซอนข้ึน แมนยํา และงายในการลงมือปฏิบัติ 
 2.2.1 รูปรางของภาพ (Image Shape) 

วัตถุท่ีมีอยูตามธรรมชาติและท่ีมนุษยสรางข้ึนมีรูปรางท่ีแตกตางกันไป ท้ังท่ีเปนรูปทรง
เรขาคณิตและไมเปนรูปทรงเรขาคณิต ในศาสตรของการประมวลผลภาพนั้น การกําหนดขอบเขต
ของภาพทุกภาพใหอยูในรูปส่ีเหล่ียม (Rectangular image model) เปนวิธีท่ีนิยมใชกันมากท่ีสุด
เนื่องจากทําใหการอานภาพ การจัดเก็บขอมูลภาพในหนวยความจํา และการแสดงภาพออกทาง
อุปกรณตาง ๆ เปนไปไดอยางมีประสิทธิภาพ 

การเก็บขอมูลภาพลงหนวยความจําของคอมพิวเตอรสามารถทําไดโดยการจอง
หนวยความจําของเคร่ืองไวในรูปของตัวแปรอะเรยโดยคาในแตละชองของอะเรยแสดงถึง
คุณสมบัติของจุดภาพ และตําแหนงของชองอะเรยเปนตัวกําหนดตําแหนงของจุดภาพสมมุติให 
ภาพเปนตัวแปรแบบอะเรยขนาด M X N (M แถว และ N คอลัมน) ท่ีใชเก็บภาพขนาด13 M x N 

จุด (M จุดในแนวนอน และ N จุดในแนวต้ัง) คาสี (หรือความสวาง ในกรณีท่ีเปนภาพ greylevel) 

ของจุดภาพในแถวท่ี 5 คอลัมนท่ี 4 จะตรงกับคาของ Image(5,4) จะเห็นวาเราใชตําแหนงของ
จุดภาพท้ังสองแกนเปนตัวช้ีคาขอมูลในอะเรย จากการใชหนวยความจําเพื่อการเก็บภาพในลักษณะ
ท่ีกลาวมา เนื้อท่ีในการเก็บภาพสามารถคํานวณไดจาก M x N x g   เม่ือ g  เปนจํานวนเต็มท่ีแทน
จํานวนบิตของขอมูลในแตละจุดภาพ ตัวอยางถา g มีคาเทากับ 8 บิต เราจะสามารถเก็บความ
แตกตางของระดับสีท่ีเปนไปสูงสุด 256 ระดับ คา M และ N จะเปนตัวบอกถึงความละเอียดของ
ภาพ สําหรับคอมพิวเตอรท่ัวไปในระบบ VGA (Video Graphic Array) จะมีขนาด 640x480  , 

800x600 และ 1024x768 จุด เปนตน การกําหนดความละเอียดจะข้ึนอยูกับงานท่ีจะใช ในงาน
บางอยางใชความละเอียดแค 30x50 จุด ก็พอแลว แตในงานบางชนิดใชความละเอียดถึง
1000x1000 จุด ก็ยังไมพอ ปกติแลวในการเก็บขอมูลภาพโดยเครื่องมือตาง ๆ จะเก็บตาม
มาตรฐานของโทรทัศนซ่ึงมีอัตราสวน  x  ตอ  y  เทากับ 4 :3   สําหรับเคร่ืองมือเก็บขอมูลภาพท่ีไม
เปนไปตามอัตราสวน 4 : 3 เม่ือนําภาพนี้ไปแสดงในจอภาพมาตรฐานจะทําใหภาพท่ีแสดงนั้นมี
ขนาดของจุดภาพไมเปนส่ีเหล่ียมจัตุรัส เชน ในบางระบบอาจจะใชความละเอียดในการแสดง
เทากับ 640x512 ซ่ึงจะทําใหขนาดของจุดภาพท่ีไดมีขนาดของดานกวางมีความยาวมากกวาดานสูง 
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ซ่ึงลักษณะดังกลาวนี้เปนหัวขอท่ีตองสนใจสําหรับการเขียนโปรแกรมทางดานกราฟกและการ
จัดการขอมูลจํานวนสีสูงสุด  ท่ีเปนไปไดของแตละจุดภาพข้ึนอยูกับจํานวนบิตท่ีใช เม่ือมีการ
กําหนดใหขนาดของบิตตอจุดมากข้ึนจะทําใหจํานวนของสีมากข้ึนดวย สําหรับการแสดง
ขอมูลภาพท่ีมีขนาด1 บิตและ 8 บิตนั้นจะมีการทํางานท่ีจะใกลเคียงกันเนื่องจากหนวยประมวล ผล  
จะไมสามารถจัดการกับขอมูลท่ีเปนบิตเดี่ยว ๆ ไดดังนั้นในการแสดงขอมูลออกทางจอภาพตัว
โปรเซสเซอรจะทําการคัดลอกขอมูลท้ัง 8 บิต (1 Byte) สงใหกับจอภาพซ่ึงในกรณีท่ีจุดภาพมี
ขนาด 1 บิต เม่ือโปรเซสเซอรจะทํางานกับบิตแรกท่ีตองการแลวก็จะทําการคัดลอกขอมูลชุดใหม
ทันท่ีโดยท่ีไมเกี่ยวกับขอมูลอีก7 บิตที่เหลือสวนในกรณีจุดภาพท่ีมีขนาด 8 บิต โปรเซสเซอรจะทํา
การคัดลอกขอมูลจุดใหมก็ตอเม่ือโปรเซสเซอรทํางานกับทุกบิตแลว ตัวอยางสําหรับระบบท่ีมีความ
ละเอียดเทากับ 800x600 และมีขนาด 16 บิตตอจุดภาพจะสามารถแสดงสีไดท้ังหมด 65,536 

ระดับและตองใชเนื้อท่ีในการเก็บเทากับ 800x600x16 บิต 

 2.2.2 มาตรฐานของสี 

มาตรฐานของสีท่ีใชอยูในปจจุบันมีอยูหลายระบบดวยกัน ท้ังนี้จะข้ึนอยูกับการนําไปใช  
แตโดยท่ัวไปแลวทุกมาตรฐานจะมีแนวคิดเดียวกันคือ การแทนจุดสีดวยจุดท่ีอยูภายในสเปส 3 มิติ
โดยจะมีแกนอางอิงสําหรับจุดสีนั้นในสเปสซ่ึงแตละแกนจะมีความเปนอิสระตอกัน ตัวอยางเชน
ในระบบ RGB จะมีแกนสีคือ แกนสีแดง เขียว และนํ้าเงินในระบบ HLS จะมีแกนเปน คาสี 

(hue)    14 ความสวาง (lightness) และความบริสุทธ์ิของสี (saturation) ตัวอยางระบบสีท่ีนิยม
ใชกันไดแกระบบ RGB HSV (Hue Saturation Value) และ HLS (Hue Lightness 

Saturation) 

จํานวนสีสูงสุดท่ีเปนไปไดของแตละจุดภาพข้ึนอยูกับจํานวนบิตท่ีใช เม่ือมีการกําหนดให
ขนาดของบิตตอจุด มากข้ึนจะทํา ใหจํานวนของสีมากข้ึนดวย ตัวอยางเชน 

 1 บิต = 21  =  4 สี 

 2 บิต = 22  =  4 สี 

 4 บิต = 24   =  16 สี 

 8 บิต = 28   =  256 สี 

 16 บิต = 216  =  65536 สี เปนตน 

2.2.2.1  ระบบสี RGB 

ระบบสี RGB เปนระบบสีท่ีเกิดจากการรวมกันของแสงสีแดง เขียวและนํ้าเงินโดยมีการ
รวมเขาดวยกัน  ซ่ึงโดยปกติจะนํา ไปใชในจอภาพแบบ CRT (Cathode ray tube) ในการใชงาน
ระบบสี RGB ยังมีการสรางมาตรฐานท่ีแตกตางกันออกไปที่นิยมใชงานไดแต RGBCIE และ 

RGBNTSC 
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2.2.2.2  ระบบสีแบบ RGB ของ CIE 

เปนระบบสีท่ีพัฒนาข้ึนโดย CIE (Commission International l ‘Eclairage) ซ่ึงอางอิง
สีดวยสีแดงท่ี 700  nm สีเขียวเทากับ 546.1 nm และสีนํ้าเงิน 435.8 nm 

2.2.2.3  ระบบสีแบบ RGB ของ NTSC 

เปนระบบท่ีพัฒนาโดย NTSC (National Television System Committee) เพื่อใช
สําหรับการแสดงภาพของจอภาพแบบ CRT เปนมาตรฐานสําหรับผูผลิตแบบ CRT ใหมีลักษณะ
เดียวกัน 

2.2.2.4  ระบบสี HSV 

ระบบสี HSV (Hue Saturation Value) เปนการพิจารณาสีโดยใช Hue Saturation 

และ Value ซ่ึง Hue คือ คาสีของสีหลัก(แดง เขียวและนํ้าเงิน)ในทางปฏิบัติจะอยูระหวาง 0 และ 

255 ซ่ึงถา Hue มีคาเทากับ 0 จะแทนสีแดงและเม่ือ Hue มีคาเพิ่มข้ึนเร่ือย ๆ สีก็จะเปล่ียนแปลง
ไปตามสเปกตรัมของสีจนถึง 256 จึงจะกลับมาเปนสีแดงอีกคร้ังซ่ึงสามารถแทนใหอยูในรูปของ
องศาได ดังนี้คือ สีแดง = 0 องศา สีเขียวเทากับ 120 องศา สีนํ้าเงินเทากับ 240องศา Hue สามารถ
คํานวณไดจากระบบสี RGB ไดดังนี้ 

 
 red h =  red- min(red, green,blue)  
 green h =  green - min(red, green,blue)  
 blue h = blue - min(red, green,blue)   
 

 โปรแกรม ImageJ  
 ImageJ คือ โปรแกรมในการวิเคราะหภาพถาย ไดรับการพัฒนาจากสํานักวิจัยของสถาบัน 
National Institute of Mental Health (NIMH) ประเทศสหรัฐอเมริกา ความสามารถของ
โปรแกรมสามารถทําการ Analyze , Process และคําส่ังอ่ืน และสามารถบันทึกไฟลในรูปแบบ    

8 – bit , 16-bit  โดยโปรแกรมสามารถท่ีจะทําการบันทึกดวยนามสกุล TIFF, GIF, JPEG, 

BMP และโปรแกรมสามารถที่จะทําการวิเคราะหพรอมๆ กันหลายภาพไดเวลาเดียวกันนอกจากน้ี 

ImageJ สามารถคํานวณหาสัดสวนพื้นท่ี และสามารถหาพื้นท่ีในการวัดได เชน คาในหนวย pixel 
ของรูปนั้น สามารถจัดทําคาตาง ๆ ในรูปสถิติได ซ่ึงในงานวิจัยนี้ไดนําโปรแกรม ImageJ มาชวย
ในการวิเคราะหหาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานของภาพท่ีไดจากการหาขอบเขตจากเทคนิคตางๆ ท่ี
นํามาทดสอบ 
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2.3   ความรูเบื้องตนเก่ียวกับอักษรเบรลล 
 อักษรเบรลล (The braille Code) ถูกคิดคนข้ึนในป พ.ศ. 2367 โดย หลุยส เบรลล          
ผูพิการทางสายตาชาวฝร่ังเศส โดยสรางข้ึนมาเพื่อใชในการเรียนการสอนสําหรับผูพิการทางสายตา
ซ่ึงใชวิธีการอานโดยการใชนิ้วสัมผัส อักษรเบรลลมีลักษณะเปนกลุมจุดนูนบนกระดาษ ซ่ึงมี
ลักษณะเปนจุดนูน 6 จุด หรือ เรียกวา 1 เซลล และภายใน 1 เซลลจะถูกจัดกลุมเรียงกันอยางเปน
รหัส ซ่ึงเปนการคอมบิเนช่ัน (Combination) ไดเปน 63 กลุม ท่ีจะสามารถนําไปแทนตัวอักษร
ภาษาตาง ๆ ตัวเลข หรือ สัญลักษณตาง ๆ ตัวอยางเชน สัญลักษณทางคณิตศาสตร วิทยาศาสตร และ
ทางการดนตรี เปนตน การเขียนอักษรเบรลลจะใชเคร่ืองมือเฉพาะเรียกวา สเลท (Slate) และดินสอ 
(Stylus) การพิมพใชเคร่ืองพิมพ เรียก เบรลเลอร (Brailler)  

 สวนประกอบ ตัวอักษรเบรลลจะมีจุดท้ังหมด 6 จุด เรียงกันเปน 2 แถวในแนวต้ัง นับจาก
ดานซาย จากบนลงลาง เปน 1-3 และดานขวา จากบนลงลาง เปน 4-6 โดยใชการมีจุดและไมมีจุด
เปนรหัส กลาวคือวงกลมทึบ       หมายถึงจุดนูนท่ีมีการใช และวงกลมโปรง        หมายถึงจุดท่ีไม
ใช วิธีนี้สามารถทําไดถึง 63 ตัวอักษร (มาจาก (26 -1)) การกําหนดรหัสตัวอักษร 10 ตัวแรก A-J 

จะใชจุด 1 2 4 และ 5 สลับกันไป 10 ตัวตอมา K-T จะเติมจุดท่ี 3 ลงไปในอักษร 10 ตัวแรก และ 
5 ตัวสุดทาย (ไมนับ W เพราะ ณ เวลานั้นภาษาฝร่ังเศสไมใช W) เติมจุดท่ี 3 และ 6 ลงไปในอักษร 
5 ตัวแรก 

 สําหรับในประเทศไทย อักษรเบรลลไดถูกพัฒนาข้ึนมาโดย มิส เยเนวีฟ คอลฟลด 
สุภาพสตรีตาบอดชาวอเมริกัน  ซ่ึงกําลังสอนหนังสืออยูท่ีประเทศญ่ีปุน  ไดปรึกษากับนายแพทย
ฝน แสงสิงแกว (ผูไดรับรางวัลแมกไซไซ สาขาบริการรัฐกิจ ในป ค.ศ.1966) ขณะศึกษาอยูใน
ประเทศญ่ีปุนถึงลูทางการสอนผูพิการทางสายตาในประเทศไทย ในป พ.ศ. 2482 และตอมาไดตั้ง
โรงเรียนรวมกับคณะกรรมการฝายไทยกําหนดรหัสอักษรเบรลลภาษาไทยข้ึนโดยสวนใหญใช
เทียบเคียงกับเสียงในภาษาอังกฤษ 
          (Wikipedia online:2553 ) 
 

 สมทรง  พันธสุวรรณ(2538) อธิบายไววาอักษรเบรลลถูกประดิษฐโดย หลุยส เบรลล ชาว
ฝร่ังเศส เกิดในปคริสตศักราช 1809  ท่ีเมืองคูร ประเทศฝร่ังเศส เปนลูกชายนายชางซอมรองเทา
และเครื่องหนัง ซ่ึงตาบอดแตเด็เพราะอุบัติเหตุจากเคร่ืองมือของบิดา  แลวไดรับการศึกษาจาก
โรงเรียนสอนคนตาบอดแหงแรกท่ีกรุงปารีส (L’Institution National des Jeunes Aveugles) ท่ี
สรางข้ึนโดย นายวาเลนไทน  ฮิว เม่ือสําเร็จการศึกษาแลวไดเขาทํางานเปนครูสอนคนตาบอดสืบ
ตอมา ณ ท่ีนั้น โดยไดศึกษาระบบการอานสระ – พยัญชนะ สัมผัสดวยปลายนิ้วมือตามแบบของ
นายวาเลนไทน  ฮิว ซ่ึงไดแนวบันดาลใจมาจากการสงขาวสารทางทหารในเวลากลางคืนของกัปตัน
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ชารลส บารปเอร ซ่ึงใชกระดาษแข็งปมเปนรหัสจุด – ขีด ตอมาไดมีการพัฒนามาเปนระบบ 6 จุด  
ดังรูป 2.3  ซ่ึงสามารถจัดกลุมของจุดไดถึง  63 แบบ  ใชแทนอักษรตาดีและไดคิดสรางรหัสเพิ่มข้ึน
สําหรับสัญลักษณคณิตศาสตร โนตดนตรี และเคร่ืองหมายวรรคตอน เม่ืออายุได 26 ป ไดทดลอง
ทําเอกสารสรุปยอฉบับหนึ่งเกี่ยวกับการอาน – เขียนอักษรเบรลล แตยังไมเปนท่ีนาพอใจนัก จน
กระท้ังในปคริสตศักราช 1843 หลุยส  เบรลล ไดคิดระบบการอานสัมผัสดวยปลายนิ้วมือ นับเปน
ผลงานท่ีสมบูรณแบบครบถวนยิ่งกวาระบบใด ๆ ท้ังส้ิน และเรียกตามชื่อของหลุยส  เบรลลวา 
อักษรเบรลล เปนท่ีนิยมและยอมรับกันท่ัวโลกวาเปนอักษรสําหรับคนตาบอด ใชอานและเขียนตาม
ระบบการอานสัมผัสดวยปลายนิ้ว สําหรับในประเทศไทย มิสเจเนวีฟ คอลฟลด เปนผูใหกําเนิด
การศึกษาแกคนตาบอดในประเทศไทยเปนคร้ังแรก เม่ือป พ.ศ. 2482  

 

                                          
 

รูป 2.3  แสดงตําแหนงจุด 6 จุดของอักษรเบรลล 
 

 2.3.1  หลักการอานอักษรเบรลล 
 หลักการอานอักษรเบรลลนั้น จะอานโดยเร่ิมจากตําแหนงทางดานซายไปขวาเหมือนกับ
อักษรปกติ กลาวคืออานจากตําแหนงท่ี   1 2 3 4 5 6 แตการเขียนจะเขียนจากขวามาซาย คือ         

เร่ิมเขียนจากตําแหนงท่ี  6 5 4 3 2 1  ซ่ึงตัวเลขประจําตําแหนงก็คือ รหัสเบรลล โดยจะพลิกกลับ
ดานเม่ือตองการอานสามารถดูตัวอยางไดดังตัวอยาง 
 

                                               
 
 
 
  

ลักษณะของอักษรเบรลลท่ีมีใชในปจจุบันซ่ึงนํามาแทนในโปรแกรมจะเปนตัวอักษรเบรลล
ภาษาอังกฤษ ดังรูป 2.4   
 

4 

5     ขวา 
6 

         1 

ซาย  2 
         3 
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รูป 2.4  แสดงตัวอักษรภาษาอังกฤษเทียบอักษรเบรลล 
 

 
 

รูป 2.5  แสดงตัวเลขอักษรเบรลล 
 

 2.3.2  การบันทึกอักษรเบรลล 
 การบันทึกจะมีอุปกรณดวยกัน 3 ชนิด ท่ีใชในการบันทึกเอกสารอักษรเบรลลในปจจุบัน
ไดแก สเลทและสไตลัส, เคร่ืองพิมพดีดอักษรเบรลล และ เคร่ืองพิมพอักษรเบรลล ซ่ึงมีรายละเอียด
ดังนี ้
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 2.3.2.1  สเลทและสไตลัส 

 อุปกรณชนิดนี้ประกอบดวนสองสวน คือ สเลทจะประกอบดวยแผนเหล็กหรือพลาสติก    
2 แผนประกบติดกัน และเช่ือมกันดวยบานพับ มีขนาดความยาวประมาณ 1 ฟุต แผนดานบนจะทํา
หนาท่ีเจาะเปนชองเรียงเปนแถว แบบท่ีนิยมใชกันมี  4  แถว แตละแถวมี 19 หรือ 24 ชอง สวน
แผนลางจะเปนหลุมเล็กคลายเตาขนมครกอยูในกรอบส่ีเหล่ียม ขนาดเทากับขนาดชองของแผนบน     
วางซอนบนกลุมหลุมของแผนลางกลุมละ 6 หลุม เพื่อใชสรางรอยนูน สําหรับตัวอักษรเบรลล   
หนึ่งตัวอักษร ท่ีมุมท้ังส่ีของสเลทมีหมุดนูนขนาดเล็กเพื่อยึดกระดาษใหแนนและชวยใหแนว
บรรทัดตรงกันเม่ือมีการเล่ือนกระดาษข้ึนไปดวย    สไตลัส หรือท่ีเรียกกันวาดินสอหรือปากกา  
ของผูพิการทางสายตา มีลักษณะคลายลูกขางแตเล็กกวา สวนปลายของสไตลัสมีลักษณะคลาย  

ตะปูทําดวยเหล็ก ใชสําหรับเขียนจึงเปรียบไดกับดินสอหรือปากกา เม่ือกดสวนปลายลงไปที่
กระดาษแลว จะปรากฏรอยนูนข้ึนมาทางดานหลังของกระดาษ ดังรูป 2.6 
 
 
 

 
 

รูป 2.6   แสดงสเลทและสไตลัส 

 
 การใชงานสเลทและสไตลัสทําไดโดยสอดกระดาษไวระหวางสเลทโดยใหบานพับอยูทาง
ซายมือ ขอบซายของกระดาษอยูเกือบติดบานพับซ่ึงอยูกับขอบสเลท เม่ือปดสเลทแผนบนลงจะตอง
กดลงท่ีมุมท้ัง 4 ของสเลทพ่ือยึดใหกระดาษติดกับท่ีในขณะท่ีเขียน แลวจึงใชสไตลัสกดไปท่ี
กระดาษในสเลทเพ่ือใหเกิดรอยนูนข้ึนตามตําแหนงของอักษรแตกลับหลังเปนหนา เพราะการใช
งานสเลทกับสไตลัสเปนการกดกระดาษใหเปนรอยและเห็นเปนรอยนูนทางดานหลัง  
 2.3.2.2 เคร่ืองพิมพดีดอักษรเบรลล 
 เคร่ืองพิมพดีดอักษรเบรลล มีลักษณะคลายกับเคร่ืองพิมพดีดในอดีต ดังรูป 2.7  หลักการ
ทํางานของเคร่ืองพิมพดีดอักษรเบรลลคือ เคร่ืองพิมพจะมีปุมพิมพ 6 ปุมแทนจุด  ตําแหนงรอยนูน 
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ท่ีประกอบกันเปนตัวอักษรเบรลลหนึ่งตัว โดยอาศัยแรงของนิ้วที่กดไปท่ีปุมทําใหเกิดรอยนูน        

ท่ีตําแหนงท่ีตองการขึ้นบนกระดาษ การพิมพโดยใชเคร่ืองพิมพตัวอักษรเบรลลนี้จะใหรอยนูน      

ท่ีปรากฏบนกระดาษชัดเจน ดังรูป 2.7   
 

 
 

รูป 2.7   เคร่ืองพิมพดีดอักษรเบรลล 
 

 2.3.2.3  เคร่ืองพิมพอักษรเบรลล  
 เคร่ืองพิมพอักษรเบรลล ใชพิมพอักษรเบรลลลงบนกระดาษตามขอมูลจากเคร่ือง
คอมพิวเตอร เคร่ืองพิมพแบบนี้สามารถพิมพเอกสารไดท้ังแบบหนาเดียวและแบบสองหนาอักษร
เบรลลท่ีไดจะมีคุณภาพดี มีรอยนูนท่ีสมํ่าเสมอ ระยะความหางของแตละตัวอักษรในแตละบรรทัด
เทากัน การบันทึกแบบนี้มักจะใชเพื่อบันทึกเปนหนังสือสําหรับผูพิการทางสายตา ดังรูป 2.8   
 

 
 

รูป 2.8  แสดงเคร่ืองพิมพอักษรเบรลล 
 

2.4  เทคโนโลยีสารสนเทศเพื่อคนพิการทางการมองเหน็ 

 ประเทศไทยมีองคกรหลาย ๆ องคกรท่ีพยายามพัฒนางานดานเทคโนโลยีสารสนเทศเพ่ือ
ผูดอยโอกาสที่เปนคนพิการทางการมองเห็นแยกเปนช้ินงานท่ีไดถูกพัฒนาข้ึนไดมีการจัดแสดงใน
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งานการสัมนาและนิทรรศการเร่ือง “เทคโนโลยีสารสนเทศเพ่ือคนพิการ (คร้ังท่ี 1 ) “ ระหวางวันท่ี  

23 – 27  พฤษภาคม 2539 (1) 

1. เทคโนโลยีผลิตหนังสือเบรลลและหนังสือแถบบันทึกเสียงเพื่อคนตาบอด พัฒนาโดย
มูลนิธิชวยคนตาบอดแหงประเทศไทย ปากเกร็ด 

2. โปรแกรมการอานออกเสียงภาษาไทยจากจอภาพสําหรับคนตาบอด พัฒนาโดยทุนวิจัย  

ทางภาษาศาสตร คณะอักษรศาสตร  จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

3. โปรแกรมเปล่ียนอักษรไทยบนจอภาพใหเปนสัญลักษณอักษรเบรลล ท่ีคิดคนเองโดย
บุคลากรของโรงเรียน (อ.พรรณา) การใชคอมพิวเตอรเพื่อการศึกษาของคนตาบอด 
Closed Circuit Television: CCTV) และ Scanner ท่ีอานออกเสียง พัฒนาโดย
โรงเรียนสอนคน     ตาบอด กรุงเทพๆ  

4. เทคโนโลยีสารสนเทศเช่ือมคนตาบอดกับโลกกวางอุปกรณคอมพิวเตอร Braille 

Display, Juleius’s Printer, Scanner ชวยอานออกเสียงภาษาอังกฤษใหคนตาบอดฟง 
พัฒนาโดยศูนยบริการการศึกษาคนตาบอด นครราชสีมา 

5. ผลงานการวิจัยเคร่ืองพิมพสัญลักษณอักษรเบรลลและโปรแกรมชวยอานออกเสียง
ภาษาอังกฤษ พัฒนาโดยงานวิจัยของนักศึกษา (นายกิติพงษ  กลมกลอม)  สถาบัน
เทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือ 

6. เคร่ืองชวยคนพิการตาบอดแขนขาพิการ ท่ีเสียงพูดส่ังการใหคอมพิวเตอรทํางานแทนการ
ใช Keyboard(Voice Recognition Software) พัฒนาโดยบริษัท สหวิริยาซิสเต็ม จํากัด 

7. เคร่ืองอานหนังสือสัญลักษณอักษรเบรลล (Braille Lite) พัฒนาโดยวิทยาลัยราชสุดา 
มหาวิทยาลัยมหิดล ศาลายา 

8. เคร่ืองอานหนังสือขยายภาพ (Closed  Circuit Television: CCTV) สําหรับคนสายตา
เลือนรางใหอานหนังสือไดสะดวก พัฒนาโดยวิทยาลัยราชสุดา มหาวิทยาลัยมหิดล ศาลายา 

9. เคร่ืองทําแผนท่ีดวยความรอน ( Map Making Thermoform) สําหรับใหคนตาบอดเรียน      

รูแผนผังหรือแผนท่ีบอกทิศทาง พัฒนาโดย วิทยาลัยราชสุดา มหาวิทยาลัยมหิดล ศาลายา 
10. คอมพิวเตอรโปรแกรมสําหรับเปล่ียนขอความภาษาอังกฤษใหเปนสัญลักษณอักษรเบรลล

ภาษาอังกฤษ สามารถอานขอความภาษาอังกฤษออกมาเปนเสียงพูดได พัฒนาโดย วิทยาลัย
ราชสุดา มหาวิทยาลัยมหิดล ศาลายา 

11. คอมพิวเตอรโปรแกรมท่ีใชเปล่ียนภาษาไทยบนจอใหเปนสัญลักษณอักษรเบรลลภาษาไทย 
พัฒนาโดยนายวีระแมน  นิยมพล พัฒนาโดยวิทยาลัยราชสุดา  มหาวิทยาลัยมหิดล 


