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บทคดัย่อ 
โครงงานน้ีไดน้ าเสนอการวดัระยะทางจากภาพโดยผา่นกลอ้ง

เวบ็แคมโดยใชเ้ลเซอร์เป็นตวัช้ีไปยงัวตัถุท่ีตอ้งการ  ขั้นตอนวิธีในการ
ตรวจจบัจะท าให้ทราบระยะห่างของวตัถุท่ีเป็นเป้าหมาย โดยท าการคาลิ
เบรท (Calibrate) และใชก้ารประมวลผลจากภาพตรวจจบัขนาดจุดของ
เลเซอร์โดยถา้จุดของเลเซอร์ท่ีปรากฏบนภาพมีขนาดใหญ่ จะแสดงถึง
วตัถุนั้นจะอยูใ่กลก้บัจุดท่ีท าการวดั มากกวา่ภาพท่ีมีจุดของเลเซอร์ท่ี
ปรากฏมีขนาดเล็ก ซ่ึงจะท าการประมวลผลแลว้ส่งค่าระยะทางท่ีวดัได้
ออกมาให้ทราบ จากผลการทดลองค่าระยะทางท่ีวดัไดจ้ะมีความ
คลาดเคล่ือนเล็กนอ้ยจากค่าระยะทางจริง เม่ือจุดท่ีท าการวดัอยูใ่กลก้บัจุด
ท่ีท าการคาลิเบรท และค่าระยะทางท่ีวดัไดจ้ะมีความคลาดเคล่ือนมากข้ึน
เม่ือจุดท่ีท าการวดัอยูห่่างจากจุดท่ีท าการคาลิเบรทออกไป 

 

Abstract 
This project propose  to measure the distance from the 

images via a webcam by using a laser pointing to the object we want. 
The process of detection will let us know the distance of the target by 
calibration and use the processing of images to detect the laser spot. If 
the laser spot showing on the picture has a big size, it shows that the 
object is near the point of measurement more than the picture that 
showed a small spot. The laser spot will process and show the result of 
the measured distance. From experiment, the distance measured may 
have a little bit of deviation from the actual distance when the point of 
measurement is near the point of  calibration and the distance measured 
will increase more deviation if the spot measured is away from the point 
of calibration . 

 
 
 
 

1.บทน า 
วิธีการหาระยะทางในนั้นสามารถท าไดด้ว้ยหลากหลายวิธี

ข้ึนอยูก่บัปัจจยัและสถานการณ์ต่างๆเช่น  การกะระยะดว้ยสายตาใชเ้ม่ือ
ตอ้งการวดัระยะคร่าวๆ  การใชเ้คร่ืองมือวดัระยะทางจะสามารถวดัได้
ละเอียดข้ึนแต่ไม่สามารถท าการวดัในพ้ืนท่ีๆจ ากดั  การใชค้ล่ืนเสียงจะ
ไม่สามารถใชใ้นพ้ืนท่ีๆคล่ืนสญัญาณรบกวนมากได ้ดงันั้น โครงงานน้ี
จึงเป็นโครงงานเสริมประสิทธิภาพอีกทางหน่ึงของงานท่ีตอ้งการ
ตรวจสอบการหาระยะทาง   

โครงงานน้ีไดศึ้กษาเก่ียวการวดัระยะทางจากกลอ้งเวบ็แคม
และเลเซอร์ โดยจะท าการตรวจจบัจ านวนพิกเซลของจุดเลเซอร์ท่ีปรากฏ
ข้ึนบนภาพท่ีไดจ้ากกลอ้ง และน าไปค านวณหาค่าระยะทาง 

 

2.วตัถุประสงค์ 
            -  เพ่ือเป็นการเพ่ิมทางเลือกในการตรวจวดัหาระยะทาง ตามความ
เหมาะสมท่ีจะน าไปใชง้าน 
           -  เพื่อเป็นแนวทางในการพฒันาท่ีจะสามารถน าไปในการศึกษา  
คน้ควา้ทดลอง หรือใชใ้นงานวิจยัอ่ืนๆต่อไป 
 
3.ขั้นตอนการด าเนินงาน 

1. ศึกษาขอ้มูลการวดัระยะทางในแบบต่างๆ  
2. ศึกษา การเขียนโปรแกรม VisualC# และหาตวัอยา่งโคด๊

ตวัอยา่งของโปรแกรมท่ีคลา้ยกบัส่วนท่ีตอ้งการ 
3. ท าการเขียนโปรแกรม และทดลองการท างานของโปรแกรม 
4. ท าการคิดและประกอบชุดทดลอง เพื่อน ามาใชท้  าการทดลอง

วดัระยะทางเทียบกบัระยะทางจริง 
5. ท าการทดลอง  โดยจะท าการทดลองในบริเวณท่ีมีแสงสวา่ง

ปกติเทียบกบับริเวณท่ีมืด 
6. วิเคราะห์ผลการทดลอง  ท าการสรุปผลการทดลอง และ

ประเมินผล 
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4.ทฤษฏีทีใ่ช้ในการหาระยะทาง 
 
-ทฤษฏีสามเหล่ียมคลา้ย 
 
 
 
 
 
 
 

                                ℎ
 

h
=

𝑓

𝐷
                                       (1) 

 

          h   =   ระยะความสูงของกลอ้งกบัเลเซอร์ 
            h   =   ระยะความสูงของจุดแสงเลเซอร์ในภาพจากจุดกลางภาพ 

          f   =   ระยะโฟกสัของกลอ้ง  
            D  =   ระยะท่ีตอ้งการหา 
 

โดยท่ีระยะ h  นั้นจะมีความสมัพนัธ์แปรผนัตรงกบัจ านวน
พิกเซลของเลเซอร์ท่ีกลอ้งตรวจจบัได ้ เราจะสามารถเขียนสมการแสดง
ความสมัพนัธ์ไดคื้อ 

ℎ  = 𝑘 ∗ จ านวนพิกเซลของเลเซอร์ที่ตรวจจบัได้       (2) 
โดยท่ี k คือ ค่าคงท่ี ท่ีข้ึนกบักลอ้งเวบ็แคมท่ีใช ้

เม่ือน าค่า h  แทนลงในสมการท่ี (2) จากนั้นยา้ยขา้งหาค่า
ระยะท่ีตอ้งการหา(D) จะได ้

 

𝐷 =
𝑓∗ℎ

𝑘∗(จ านวนพิกเซลของจดุเลเซอร์ท่ีตรวจจบัได้)
             (3) 

ค่า f,h,k คือค่าคงท่ี จึงสามารถรวมเทอมเป็นค่าคงท่ีตวัเดียวไดก้  าหนดให้
เป็นค่า K 

             𝐷 =
𝐾

จ านวนพิกเซลของจดุเลเซอร์ท่ีตรวจจบัได้
                        (4) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5.ผลการทดลอง 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 รูปที่ 1 กราฟความสัมพนัธ์ระหว่างระยะทางจริงกบัระยะทางที่วดัได้ 
(ในบริเวณแสงปกติ) 

 

 
       รูปที่ 2 กราฟความสัมพนัธ์ระหว่างระยะทางจริงกบัระยะทางที่วดัได้ 

(ในบริเวณที่มืด) 

 
 
 

 
 
 
 
 
                  รูปที่ 3 กราฟความคลาดเคลือ่น (ในบริเวณแสงปกติ) 
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รูปที่ 4 กราฟความคลาดเคลือ่น (ในบริเวณที่มืด) 
 
6.สรุปผลการทดลอง 
  เม่ือเปรียบเทียบรูปกราฟท่ี 1 และรูปกราฟท่ี 2 จะเห็นวา่ใน
บริเวณท่ีมืดเส้นกราฟระยะทางท่ีวดัไดก้บัเส้นกราฟระยะทางจริงจะมี
ความใกลเ้คียงกนัมากกวา่ในบริเวณแสงปกติ และยิง่ท่ีระยะไกลความ
คลาดเคล่ือนจะยิง่สูงข้ึน 
 เปรียบเทียบรูปกราฟท่ี 3 และรูปกราฟท่ี 4 จะเห็นวา่ยิง่วดั
ระยะทางห่างจากจุดคาลิเบรทมากเท่าไหร่ ความคลาดเคล่ือนจะยิง่มาก
ข้ึน โดยท่ีบริเวณแสงปกติจะมีความคลาดเคล่ือนมากกวา่ท่ีมืด 
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