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งานพิสูจน์หลักฐานสำหรับตำรวจมีความสำคัญอย่างยิ่งต่อการพิสูจน์ข้อเท็จจริงและหาความเชื่อมโยงของ
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จราจรที่ได้ทำการถ่ายภาพและการวัดเพื่อเก็บข้อมูลวัตถุพยานและร่องรอยการเฉี่ยวชนของยานพาหนะ 

งานวิจัยนี้มีจุดมุ่งหมายเพื่อสร้างแบบจำลองสามมิติของร่องรอยความเสียหายตัวรถยนต์ด้วยวิธีวีดีโอแก

รมเมตรีเพื่อลดระเวลาในการเก็บข้อมูล โดยได้ใช้อุปกรณ์ในการเก็บข้อมูลคือกล้องโทรศัพท์มือถือ 

iPhone XS Max โดยจะทำการเก็บข้อมูลเป็นภาพนิ่งและวีดีโอ จากนั้นนำภาพที่ได้จากวีดีโอมาวิเคาระห์

หาภาพเบลอด้วยฟังก์ชั่น Laplacian บนโปรแกรมที่พัฒนาขึ้นด้วยภาษา Python จากนั้นนำภาพที่ได้ไป

สร้างแบบจำลองสามมิติด้วยโปรแกรม Agisoft Metashape เพ่ือเทียบแบบจำลองสามมิติระหว่างภาพนิ่ง

และภาพจากวีดีโอ ผลจากงานวิจัยนี้พบว่า ความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติจากภาพนิ่งและวีดีโอมี

ความใกล้เคียงกัน โดยค่าเฉลี่ยความคาดเคลื่อนและ ค่า RMSE จากการประเมินความถูกต้องเท่ากับ -
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สมบูรณ์น้อยกว่าจากภาพนิ่ง นอกจากนี้แบบจำลองสามมิติของยานพาหนะสามารถช่วยพิสูจน์ตำแหน่ง

การเฉี ่ยวชนและวัดร่องรอยความเสียหาย อีกทั ้งยังใช้เป็นแนวทางประกอบการจัดทำรายงานของ

หลักฐานอ้างอิงจากแบบจำลองสามมิติไว้ใช้ประกอบในชั้นศาลได ้
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Abstract 

Forensic science for polices has great importance to verify the facts and prove a 
correlation between evidence from the crime scene in various lawsuits. Particularly, 
forensic police investigation for traffic accident lawsuit requires the image acquisition and 
measurement to collect information for evidence and traces of collision vehicle. This 
research aims to create a three-dimensional model of the evidence from collision vehicles 
using videogrammetry to help reduce the data collecting times. The data was collected in 
both photos and videos using iPhone XS Max’s camera. The blurry images from the video 
were investigated with the Laplacian function on the developed programme using Python 
programming language. Then, 3D models were reconstructed from the imagery of both 
photos and videos using Agisoft Metashape software to compare the difference between 
both models. The results in this research found that the accuracy of both 3D models from 
photos and videos had very similar. The values for mean of errors and RMSE from 
accuracy assessment were -0.011 m and 0.019 m, respectively, the completeness of the 
3D model from videos had less than from photos. Moreover, the 3D model of vehicle can 
be used to measure the damages after the collision, and as reference evidence reports for 
the court. 
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บทที่ 1 

บทนำ 

 

1.1 ที่มาและความสำคัญ  

เมื ่อเกิดอุบัติเหตุจราจรทางบกขึ ้น ไม่ว่าเกิดจากรถยนต์ รถจักรยานยนต์ รถจักรยาน 

รถบรรทุก รถโดยสาร ตลอดจนยานพาหนะทางบกทุกชนิดเมื่อเกิดการเฉี่ยวชนกัน หรือชนกับวัตถุอ่ืน

ใดในถนน หรือชนคนเดินเท้า คนโดยสาร ก็ตาม ย่อมจะมีผู้ได้รับความเสียหายและมีผู้ขับขี่หรือกระทำ

โดยประมาททั้งนี้กฎหมายให้อำนาจแก่พนักงานสอบสวนมีหน้าที่ทำการสืบสวนสอบสวนคดีอุบัติเหตุ

จราจรทางบกด้วยการแสวงหาข้อเท็จจริงและหลักฐานไปตามอำนาจหน้าที่เพื่อจะทราบรายละเอียด

ความผิดและรวบรวบพยานหลักฐานตลอดจนการดำเนินการซึ่งพนักงานสอบสวนได้ทำไปเกี่ยวกับ

ความผิดที่กล่าวหาเพื่อที่จะทราบข้อเท็จจริงหรือพิสูจน์ความผิดและจะนำตัวผู้กระทำผิดมาฟ้องลงโทษ 

โดยในคดีจราจรทางบกให้ถือว่ารัฐเป็นผู้เสียหายซึ่งร่องรอยการเฉี่ยวชนอาจจะเป็นเศษวัตถุหรือ

ชิ้นส่วนของรถที่ตกอยู่ สภาพความเสียหายของรถ ทำให้ทราบลักษณะทิศทางการชนของรถ ความเร็ว

ของรถ ความแรงของการชน สีของรถคันที่ชนติดอยู่ ระดับความสูงต่ำหรือตำแหน่งที่ชนกัน ร่องรอย

ความเสียหายของรถแต่ละคันที่ชนกัน ซึ่งเมื่อนำรถคู่กรณีมาวางเทียบตำแหน่งเข้าด้วยกันแล้วพิจารณา

ประกอบกับร่องรอยบนถนนแล้วจะสามารถบอกทิศทางการชนกันของรถได้ วัตถุพยานจึงเป็น ข้อมูล

พื้นฐานที่จะนำไปใช้การวิเคราะห์สิ่งที่เกิดขึ้นในสถานที่เกิดเหตุและเป็นประโยชน์อย่างยิ่งแก่การ 

วิเคราะห์สภาพแวดล้อมต่างๆ เพื่อการสืบสวนและสอบสวนภายหลังเกิดเหตุการณ์เชื่อมโยงของวัตถุ

พยาน ต่างๆ ในสถานที่เกิดเหตุ  

การสร้างแบบจำลองสามมิติวัตถุหลักฐานร่องลอยการเฉี่ยวชนให้มีสภาพเหมือนที่ปรากฏจึง

เป็นหนึ่งในทางเลือกที่จะใช้ในการเก็บหลักฐานวัตถุพยานในครั้งแรกก่อนเข้าตรวจสอบได้ก็จะเป็น

ประโยชน์ต่อทางคดีอย่างยิ่งและเป็นพยานหลักฐานสำคัญที่ใช้ อ้างอิงในการพิจารณาที่เกี่ยวกับคดี

จราจรที่เป็นร่องรอยของการเฉี่ยวชน โดยการสร้างแบบจำลองสามมิตินั้นสามารถทำได้หลายวิธีโดย 

กระบวนการทำงานสำรวจด้วยการรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ เพื่อสร้างแบบจำลองสามมิติอาศัย

ขั้นตอน วัดสอบกล้องถ่ายภาพ การกำหนดจุดควบคุมภาพ การรังวัดจุดร่วมบนภาพ เพื่อประมวลผล

ข้อมูลภาพถ่ายเป็นค่าพิกัดสามมิติ เพื่อนำข้อมูลที่ได้ออกมาประมวลผลเป็นแบบจำลองสามมิติ แต่

เนื่องจากการการลงพ้ืนที่ไปสำรวจเก็บข้อมูลด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ต้องไปขอเก็บข้อมูลจากกองพิสูจน์

หลักฐานซึ่งการถ่ายภาพเพ่ือเก็บข้อมูลของร่องรอยการเฉี่ยวชนนั้นในการลงพ้ืนที่เก็บข้อมูลไปสร้าง



2 
 

แบบจำลองสามมิตินั้นใช้เวลาในการเก็บข้อมูลมากซึ่งอาจเป็นการทำให้เสียเวลาของเจ้าหน้าที่ฝ่าย

พิสูจน์หลักฐานและเสียเวลาในการเก็บข้อมูลของร่องรอยการเฉี่ยวชนสำหรับคดีจราจร 

ดังนั ้นงานวิจ ัยนี ้ต ้องการพัฒนาการสร้างแบบจำลองสามมิติโดยวิธ ีว ีด ีโอแกรมเมตรี

(Videogrammetry) จากกล้องโทรศัพท์มือถือเพื่อลดระยะเวลาในการเก็บข้อมูลสำหรับการสำรวจ

ของร่องรอยการเฉี่ยวชนสำหรับคดีจราจร และช่วยในการวัดรายละเอียดที่ซับซ้อนในหลายมิติของ

โครงสร้างที่ซับซ้อน แล้วสร้างแบบจำลองสามมิติเพื่อดูว่า คุณภาพของการเก็บข้อมูลด้วยวิธี วีดีโอแก

รมเมตรีนั้นมีความละเอียดถูกต้องมากน้อยกว่า การเก็บข้อมูล ด้วยการรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 

 

1.2 วัตถุประสงค์ 

เพื่อประยุกต์ใช้การสร้างแบบจำลองสามมิติด้วย วีดีโอแกรมเมตรี (Videogrammetry) ใน
การเก็บข้อมูลของร่องรอยความเสียหายตัวรถยนต์ สำหรับงานตรวจสอบอุบัติเหตุจราจร 

 

1.3 ความสำคัญของการวิจัย 

การศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติสำหรับงานพิสูจน์หลักฐานด้วยวิธีวีดีโอแกรมเมตรี 
(videogrammetry) เพื ่อพัฒนาแนวทางการจัดทำแบบจำลอง ร่องรอยความเสียหายตัวรถยนต์ 
สำหรับงานตรวจสอบอุบัติเหตุจราจรสำหรับงานพิสูจน์หลักฐาน เพื่อสนับสนุนการปฏิบัติงานของ
เจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐาน และใช้เป็นแนวทางประกอบการจัดทำรายงานของหลักฐานอ้างอิง
ประกอบในชั้นศาล 
 

1.4 ขอบเขตของงานวิจัย  

งานวิจัยนี้ ผู้จัดทำได้กำหนดพื้นที่ในการศึกษาคดีที่เกิดขึ้นในจังหวัดพิษณุโลก  ในการเก็บ

ข้อมูลภาพถ่าย เพื่อใช้ในการศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติสำหรับงานพิสูจน์หลักฐาน ด้วยการ

สำรวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 



3 
 

 
ภาพที่ 1.1 ขอบเขตพ้ืนที่ศึกษา 

 
 

1.5 นิยามศัพท์เฉพาะ   

1.5.1 การสร้างแบบจำลองสามมิติ 

 การสร้างแบบจำลองสามมิติ (3D-model reconstruction) เป็นการสร้างรูปทรงหรือ

รูปร่างแบบสามมิติ โดยการกำหนดจุดต่างๆ และเชื่อมโยงจุดด้วยเส้นตรง เพื่อให้ได้รูปทรงตาม

ต้องการ การใช้คอมพิวเตอร์สร้างรูปทรงสามมิติอาจทำได้โดยอัตโนมัติด้วยโปรแกรม ในกรณีที่รูปทรง

เป็นแบบสมมาตร หรือรูปทรงเรขาคณิต หรือรูปทรงที่ประกอบขึ้นจากรูปทรงเรขาคณิตมาประกอบกัน 

หากเป็นรูปทรงที่ไม่สมมาตร หรือมีรายละเอียดมาก ก็จำเป็นต้องกำหนดจุดต่างๆ และลากเส้นต่อจุด

เองด้วยผู้วาดภาพที่เชี ่ยวชาญ เช่น การสร้างแบบจำลองสามมิติสำหรับใบหน้าและศีรษะมนุษย์ 

จำเป็นต้องกำหนดจุดเป็นจำนวนมากในหลักหมื่น เมื่อลากเส้นตรงต่อจุดเชื่อมโยงเป็นรูปใบหน้าและ

ศีรษะในสามมิติ รูปทรงที่ได้เสมือนเกิดจากรูปสามเหลี่ยม หรือรูปสี่เหลี่ยม  หรือรูปหลายเหลี่ยม 

(Polygon) มาเรียงต่อๆ กันเป็นแบบเส้นโครง (wire-frame) สำหรับรูปใบหน้า และศีรษะมนุษย์ อาจ

มีจำนวนรูปหลายเหลี่ยมในหลักพัน ทั้งนี้ ขึ้นอยู่กับความละเอียดของการสร้างแบบจำลอง ในปัจจุบัน 
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การสร้างแบบจำลองสามมิติอาจทำได้จากการใช้เครื่องกราดสามมิติ เพ่ือกราดรูปทรงจริงสามมิติ เช่น 

ใบหน้ามนุษย์ อย่างไรก็ตาม ข้อมูลรูปหลายเหลี่ยมที่ได้ยังคงไม่สมบูรณ์ จึงต้องใช้ผู ้วาดภาพด้วย

คอมพิวเตอร์มาปรับแต่งข้อมูลที่อาจไม่ถูกต้อง ซึ่งคงต้องใช้เวลามาก (สารานุกรมไทยสำหรับเยาวชน, 

2555) 

1.5.2 การตรวจสอบร่องรอยการเฉี่ยวชนของคดีจราจร 

ทำให้ทราบลักษณะทิศทางการชนของรถ ความเร็วของรถ ความแรงของการชน สีของรถคันที่

ชนติดอยู่ ระดับความสูงต่ำหรือตำแหน่งที่ชนกัน คราบเลือดหรือชิ้นเนื้อ เส้นผมของผู้บาดเจ็บที่ติดอยู่ 

ร่องรอยความเสียหายของรถแต่ละคันที่ชนกัน ซึ่งเมื่อนำรถคู่กรณีมาวางเทียบตำแหน่งเข้าด้วยกันแล้ว

พิจารณาประกอบกับร่องรอยบนถนนแล้วจะสามารถบอกทิศทางการชนกันของรถได้ (พ.ต.อ.อภิรักษ์ 

นักไร่, 2559) 

 

1.5.3 การรังวัดด้วยภาพในระยะใกล้ 

      การรังวัดด้วยภาพในระยะใกล้ (Close-range Photogrammetry) เป็นการรังวัด 

ด้วยภาพที่ระยะระหว่างกล้องถ่ายรูปอยู่ห่างจากวัตถุที่จะรังวัดไม่มากนัก โดยทั่วไปจะจํากัดในระยะ 

1-100 ม. จะมีการใช้กล้องถ่ายภาพพิเศษเพื่อการนี้โดยเฉพาะ ปัจจุบัน ด้วยวิวัฒนาการของกล้อง

ถ่ายภาพดิจิทัลที่มีขายในท้องตลาดและนิยม ใช้งานอยู่ในชีวิตประจำวันทั่วไป หรื อกล้องถ่ายภาพ

สำหรับงานอดิเรกและมืออาชีพที่มีศักยภาพพอที่จะ นำมาใช้งานในการรังวัดด้วยภาพได้ โดยจะต้องมี

กระบวนการปรับเทียบมาตรฐาน (calibration) เพื่อให้ทราบถึงคุณลักษณะทางเรขาคณิตของกล้อง

ดิจิทัลเหล่านั้นเสียก่อน การรังวัดด้วยภาพระยะใกล้ สามารถประยุกต์ใช้กับงานบันทึกภาพและจำลอง

แบบโบราณสถาน โบราณวัตถุ งานด้านการ ตรวจสอบทางอุตสาหกรรม ทางด้านการแพทย์ เพ่ือใช้หา

ขนาดและรูปร่างของวัตถุที่มีรูปร่างซับซ้อน หรือต้องการประหยัดเวลาในการบันทึก (ไพศาล สันติ

ธรรมนนท์, 2553) 

 

1.5.4 วีดีโอแกรมเมตรี (Videogrammetry) 

Videogrammetry คือการประมวลผลสตรีมวิดีโอเพื่อดึงข้อมูลสามมิติเดิมใช้สำหรับแอป

พลิเคชันในอุตสาหกรรมเช่นการจับการเคลื่อนไหวการวิเคราะห์การชนการทำแผนที่บนอุปกรณ์

เคลื่อนที่สามารถจับภาพวิดีโอได้ คุณภาพของวิดีโอจะเป็นตัวกำหนดคุณภาพของภาพ ดังนั้นวิดีโอที่มี

ความละเอียดสูงจะมีแนวโน้มที่จะได้ผลลัพธ์ที่ดี (Gruen, 1997) 
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1.6 กรอบแนวคิดงานวิจัย 

กรอบแนวคิดแสดงภาพที่ 1.2 ดังนี้

 

ภาพที ่1.2 กรอบแนวคิด 

 

ซึ่งจะมีขั้นตอนดังต่อไปนี้ 

1. ศึกษาและค้นคว้างานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

2. กระบวนการรังวัดด้วยภาพถ่ายกระยะใกล้เริ ่มจากการวางแผนการวีดีโอ ซึ่งจะมีการ

กำหนดแนวการถ่ายวีดีโอและวางไม้ Scale bar พร้อมจุดควบคุมภาพ เพ่ือให้แบบจำลอง

สามมิติมีความถูกต้อง จากนั้นทำการถ่ายภาพโดยใช้กล้องจากโทรศัพท์มือถือ iPhone 

XS max 

3. นำข้อมูลวีดีโอไปแปลงเป็นรูปภาพด้วย โปรแกรม Free Video to JPG Converter 

4. นำรูปภาพที่แปลงจากวีดีโอแล้วไปพัฒนาอัลกอริทึมการหาภาพเบลอด้วยภาษา Python 

และ ไลบารี่ Open CV ด้วยโปรแกรม Spyder 

5. นำรูปภาพไปประมวลผลด้วยโปรแกรม Agisoft Metashape Professional เพื่อให้ได้

แบบจำลองสามมิติ 
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6. ประเมินความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติโดยการวัดขนาดจากวัตถุจริงเทียบกับ

แบบจำลองสามมิติ 

7. นำแบบจำลองสามมิติมาช่วยในงานตรวจสอบอุบัติเหตุจราจร 

 

1.7 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. ได้กระบวนการในการเก็บข้อมูลและลดระยะเวลาในการเก็บข้อมูล เพื่อสร้างแบบจำลอง

สามมิติของร่องรอยการเฉี่ยวชนไปใช้สำหรับในคดีจราจร 

2. ได้แนวทางในการควบคุมคุณภาพของภาพในการรังวัดจากภาพถ่าย คือ การหาภาพที่
เบลอ 
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บทที่  2 

เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

     ในการศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติสำหรับงานพิสูจน์หลักฐาน ด้วยการสำรวจด้วย

ภาพถ่ายระยะใกล้กรณีศึกษาพ้ืนที่ที่มีคดีจราจรในจังหวัดพิษณุโลก ผู้วิจัยได้รวบรวมข้อมูล และศึกษา

เอกสารและงานวิจัยที่เก่ียวข้อง ดังนี้ 

  

2.1 พิสูจน์หลักฐาน (Forensic science)   

เป็นการนำความรู้ทางวิทยาศาสตร์ทุกสาขามาประยุกต์ใช้ในการเก็บและพิสูจน์หลักฐาน 

ตรวจร่างกาย และวัตถุพยาน เช่น ชีววิทยา ฟิสิกส์  เคมี คอมพิวเตอร์  เป็นต้น เพื่อพิสูจน์ข้อเท็จจริง

ในคดีความต่าง ๆ ทั้งนี้ก็เพื่อผลในการบังคับใช้กฎหมาย และการลงโทษผู้กระทำความผิด (ณัฐดนัย 

เนียมทอง, 2560) 

 

2.2 การถ่ายภาพในสถานที่เกิดเหตุ  

     การถ่ายภาพในสถานที่เกิดเหตุ (Depict scene photographically)  เป็นการอธิบาย

วิธีการถ่ายภาพบริเวณสถานที่เกิดเหตุประกอบรายงานการตรวจสถานที่เกิดเหตุ การถ่ายภาพสถานที่

เกิดเหตุแบ่งออกเป็น 3 ระยะ คือ การถ่ายภาพระยะไกล การถ่ายภาพระยะกลาง และการถ่ายภาพ

ระยะใกล้ ให้ครอบคลุมสภาพหรือพฤติการณ์ท่ีเกิดขึ้นในสถานที่เกิดเหตุ โดยเฉพาะวัตถุพยานที่พบใน

สถานที่เกิดเหตุ เพื่อให้บุคคลที่ไม่ได้ไปร่วมตรวจสถานที่เกิดเหตุได้เห็นสภาพของสถานที่เกิดเหตุได้

ชัดเจนขึ้น โดยการถ่ายภาพในสถานที่เกิดเหตุของคดีแต่ละประเภท ได้แก่ คดีเกี ่ยวกับทรัพย์ คดี

เกี ่ยวกับเพลิงไหม คดีเกี ่ยวกับ ชีวิต คดีเกี ่ยวกับเหตุระเบิด หรือคดีอื ่นๆ ก็จะต้องถ่ายภาพให้ได้

รายละเอียดเกี่ยวกับสาระสำคัญของคดีครบถ้วนก่อนการเคลื่อนย้ายหรือทำการเก็บรวบรวมวัตถุพยาน 

หลังจากนั้นให้ร่วมพิจารณากับเจ้าหน้าที่พิสูจน์หลักฐานว่าหากจำเป็นต้องมีการตรวจสถานที่เกิดเหตุ

เพ่ิมเติมให้พนักงานสอบสวนรักษาสถานที่เกิดเหตุไว้ก่อน หากการตรวจสถานที่เกิดเหตุเสร็จสิ้นแล้วให้

ทำการส่งมอบสถานที่เกิดเหตุคืนให้กับผู้เสียหายต่อไป (รุจิระ บุนนาค, 2560) 

การถ่ายภาพสถานที่เกิดเหตุคดีอุบัติเหตุทางราจร การถ่ายภาพเหตุคดีอุบัติเหตุการจราจร 

จะใช้การบันทึกภาพถ่ายตามหลักของการตรวจสถานที่เกิดเหตุทั่วไปดังนี ้
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1. ถ่ายภาพด้านหน้า ด้านหลัง ของรถทั้งสองคัน (หรือทุกคันที่มีเหตุเกิดร่วมกัน) โดยในภาพ

ให้แสดงเห็นอย่างชัดเจนถึงยี่ห้อของรถและป้ายทะเบียนของรถทั้งด้านหน้าและด้านหลัง  

2. ถ่ายภาพร่องรอยของการชนปะทะกันของรถคู่กรณี ซึ่งจะต้องใช้มาตราส่วนกำกับไว้ในภาพ

ด้วย โดยการวัดจากพื้นขึ้นไปถึงรอย และให้ภาพถ่ายบันทึกเห็นตัวเลขตรงตำแหน่งรอยอย่างชัดเจน

ด้วย เพื่อเป็นหลักฐานยืนยัน  

3. ถ่ายภาพรอยของการปะทะหรือเฉี่ยวชนนั้นให้เห็นอย่างชัดเจน และ ควรถ่ายไว้หลายๆ มุม

เพ่ือแสดงลักษณะของรอยดังกล่าวจากการมองมุมทิศทาง โดยให้ข้อสังเกตถึงสี และส่วนประกอบของ

รถที่ต่างไปจากที่มันควรเป็นก่อนการเกิดเหตุของรถแต่ละคัน  

4. ถ่ายภาพรถท้ังสองคัน โดยเคลื่อน-จูง-ลาก มาไว้แสดงให้เห็นในภาพวาสามารถเทียบรอยที่

เกิดขึ้นกบรถแต่ ละคันว่าจะเข้ากันได้หรือไม่ ซึ ่งในภาพนี้เป็นการแสดงถึงรถ  คู่กรณีที่อยู่ในภาพ

เดียวกัน และชี้ตำแหน่งของร่องรอยไว้ให้ชัดเจน 

 

2.3 การวางแผนการถ่ายภาพ  

การวางแผนการถ่ายภาพจะมีผลโดยตรงต่อการสร้าแบบจำลองสามมิติ เพื่อผลลัพธ์ที่ดีของ

การสร้างแบบจำลองสามมิติ จะต้องมีการซ้อนทับกันเพียงพอในชุดข้อมูล ในกรณีถ่ายภาพทางอากาศ 

ความต้องการในการซ้อนทับดังนี้ 80% ของด้านหน้าและ 60% ของด้านข้าง เป็นอย่างน้อย  

วงกลมตรงกลาง คือ ตำแหน่งของวัตถุในการถ่ายวิดีโอ ลูกศร คือ ทิศทางการถ่ายวีดีโอ ดัง
ภาพที่ 2.1 

 

 
ภาพที่ 2.1 การวางแผนการถ่ายภาพ (Agisoft, 2006) 

ในส่วนของการถ่ายวีดีโอควรมีมากกว่า 2รอบ 
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2.4 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

1) Morales et al, (2017) ได้ทำงานวิจัยมีวัตถุประสงค์เพื ่อนำเสนอแนวทางใหม่ในการ
คำนวณพลังงานของอุบัติเหตุบนท้องถนนด้วยวิธีการถ่ายภาพระยะใกล้ในการเก็บข้อมูลของวัตถุที่เป็น
รถที่เกิดจากการชนในอุบัติเหตุบนท้องถนน และทำการประมวลผล โฟโตแกรมเมตริก ดำเนินการโดย
ใช้เครื่องมือโอเพนซอร์ส GRAPHOS (integrated Photogrammetric Suite) พัฒนาโดย Gonzalez-
Aguilera และคณะ (2016)  จากนั้นใช้ซอร์ฟแวร์ CRASHMAP เพ่ือการวิเคราะห์พลังของอุบัติเหตุบน
ท้องถนนเล ี ่ยงการใช ้แบบจำลองสามมิต ิท ี ่แข ็งแกร ่งและแม่นยำ แอพพลิเคช ั ่นเดสก์ท ็อป 
CRASHMAP_desktop (ในภาพที่ 2.2) ซึ่งมีเป้าหมายหลักคือช่วยเหลือผู้ใช้ระหว่างการวิเคราะห์พลัง
ของอุบัติเหตุบนท้องถนนที่เกี่ยวข้องกับรถยนต์หนึ่งคันหรือหลายคัน เครื่องมือนี้ อนุญาตให้เหนือสิ่ง
อื่นใดการประเมินความผิดปกติของยานพาหนะที่ผ่านการวิเคราะห์การรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้
และสร้างแบบจำลองสามมิติสำหรับการเปลี่ยนรูปเหล่านี้ CRASHMAP_desktop สามารถวิเคราะห์
พลังได้ในเวอร์ชันปัจจุบัน 
 

 

ภาพที่ 2.2 CRASHMAP_desktop: เครื่องมือสำหรับการสร้างภาพของแบบจำลอง 3D 

photogrammetry  (Morales et al, 2017) 
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2) Alessio et al, (2018)  ได้ทำการศึกษาเพื่อหาเซ็นเซอร์ต้นทุนต่ำเพื่อจัดทำแผนที่ของ
มรดกวัฒนธรรมอย่างรวดเร็วโดยในงานวิจัยนี้มีการใช้อุปกรณ์ เป็น กล้อง DSLR, กล้องติดไม้กันสั่น 
(Steadicamera) และเครื่องเลเซอร์สแกนโดยได้เลือกพ้ืนที่การศึกษาทั้งหมด 2 ที่ คือ ปราสาทวาเลน
ติโน่ และมหาวิหารนิโคลา จากประเทศอิตาลี ถูกเลือกเป็นกรณีศึกษาเพราะมีคุณค่าทางวัฒนธรรม
และคุณลักษณะที่แปลกประหลาดนอกจากนี้ยังสามารถรวมไว้ด้วยเหตุผลที่แตกต่างกันในส่วนหนึ่ง
ของมรดกทางวัฒนธรรมที่อยู่ภายใต้ความเสี่ยงหลายประเภทโดยมีข้อมูลระยะเวลาในการเก็บข้อมูล
และการประมวลผลข้อมูลออกมาดังตารางที่ 2.1 

ตารางท่ี 2.1 การเปรียบเทียบระยะในการเก็บข้อมูลและประมวลผลข้อมูล (Alessio et al, 2018) 

 

โดยจะเห็นได้ชัดว่าการเก็บข้อมูลโดยใช้ Steadicam นั้นมีระยะในการเก็บข้อมูลน้อยที่สุด

จากนั้นหลังจากเก็บข้อมูลได้แล้วจึงนำข้อมูลที่ได้นำไปสร้างแบบจำลองสามมิติ จึงได้ผลออกมา

เปร ียบเทียบกันโดยการเอา Steadicam มาเปร ียบเทียบกับ กล ้องDSLR โดยผลออกมาคือ 

Steadicam นั้นมีค่า RMES มากกว่า กล้อง DSLR อยู่ 0.3 มม. ซึ่งเป็นค่าที่ยอมรับได้จึงสรุปได้ว่า การ

ใช้เซนเซอร์ต้นทุนต่ำอย่าง Steadicam นั้นเป็นหนึ่งในทางเลือกที่คุ้มค่าสำหรับการจัดทำแผนที่อย่าง

รวดเร็ว 

  

 

3) A. Torresani , และ F. Remondin, (2019) ไดก้ล่าวถึงว่าการเก็บข้อมูลด้วยการถ่ายภาพ

จำเป็นต้องพึ่งทักษะในการถ่ายภาพและความรู้ต่างๆในการถ่ายภาพถ้าขาดคุณสมบัตินี่อาจจะเกิด

ความผิดพลาดในการสร้างแบบจำลองสามมิติได้ ดังนั้นการใช้วิดีโออาจเป็นการสนับสนุนที่สำคัญและ

ก้าวไปสู่การทำงานในสถานที่ที่ง่ายขึ้นและผิดพลาดน้อยลง โดยพื้นที่การศึกษาก็เป็นมรดกวัฒนธรรม 

3 แห่งโดยมีการเก็บข้อมูลโดยใช้วีดีโอ และอุปกรณ์ที่ใช้เป็น โทรศัพท์มือถือและได้ใช้ เทคนิควิธี  

Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) คือกระบวนการที่หุ่นยนต์จะสร้างแผนที่ของ

  
 

เลเซอร์สแกน Steadicam กล้อง DSLR 
(A) การเก็บภาพ 52 นาที 2 นาที 20 วินาที 35 นาที 

การประมวลผล 3 ชม 8 ชม 9 ชม 

(B) การเก็บภาพ 178 นาที 4 นาที 30 วินาที 80 นาที 

การประมวลผล 14 ชั่วโมง 7 ชม 9 ชม 
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สภาพแวดล้อมในขณะที่กำลังเคลื่อนที่ และระบุตำแหน่งของตัวเองในเวลาพร้อม ๆ กัน โดยที่หุ่นยนต์

นั ้นไม่มีข้อมูลของสิ ่งแวดล้อมมาก่อน เพื ่อประมวลผลสตรีมวิดีโอและข้อมูลสามมิติ และสร้าง

แบบจำลองสามมิติข้ึนมาดังตารางการเก็บข้อมูลที่ 2.1  โดยงานวิจัยนี้ข้อสรุปว่าการสร้างวิดีโอ สามมิติ

ขึ้นใหม่หากประกอบกับอัลกอริธึมการเลือกเฟรมขั้นสูงและวิธีการประมวลผลสามมิติที่แม่นยำอาจเป็น

ทางเลือกที่มีค่าได้ง่ายกว่าและมีแนวโน้มที่จะเกิดข้อผิดพลาดน้อยลงโดยเฉพาะเมื่อผู้ปฏิบัติงานขาด

ความรู้ คุณสมบัติทางเรขาคณิต 

ตารางที่ 2.2 การเก็บข้อมูล (A. Torresani และ F. Remondin, 2019) 

 
 

 

4) Herráeza et al, (2016) ได้ทำการศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วยการใช้วีดีโอแก

รมเมตรี จากเครื่องเลเซอร์สแกนโดยในปัจจุบันเครื่องสแกนเลเซอร์เป็นเครื่องมือที่ใช้มากที่สุดในงาน

ประเภทนี้ มีประสิทธิภาพที่ยอดเยี่ยมที่สุดเท่าที่จะปริมาณของข้อมูลที่ให้ไว้ในช่วงเวลาสั้นๆในงาน

วิศวกรรมแต่มีปัญหาบางอย่างในการรวบรวมข้อมูลในการประมวลผลข้อมูลที่ตามมาและในแง่ของ

ความถูกต้อง สำหรับการรวบรวมข้อมูลจำเป็นต้องทำการเก็บข้อมูลหลาย ๆ รอบองค์ประกอบเพ่ือจับ

ภาพเรขาคณิตทั้งหมดและเพื่อให้สามารถระบุวัตถุได้อย่างราบรื่นแต่ก็จะติดปัญหาด้านต้นทุนเพราะ

เครื่องเลเซอร์สแกนนั้นมีต้นทุนสูงการใช้วีดีโอแกรมเมตรีนั้นจึงมาตอบสนองต่อความต้องการของ

งานวิจัยนี้เนื่องจากใช้ต้นทุนต่ำและมีความไวในการเก็บข้อมูลกว่าการใช้เครื่องเลเซอร์สแกนและการ

ถ่ายภาพระยะใกล้หรือโฟโตแกรมเมตรี งานนี้แสดงให้เห็นถึงการสร้างแบบจำลองสามมิติโดยใช้เลเซอร์

สแกนเนอร์และกล้องวิดีโอแบบต่างๆ โดยทำการเปรียบกับเครื่องเลเซอร์สแกนทั้งสองเป็นแบบ

เครื่องเลเซอร์สแกนเนอร์ของ Leica ScanStation 2 เป็นเลเซอร์สแกนสำหรับงานสถาปัตยกรรม และ

อีกเครื่องเป็น EScan (สแกนเนอร์ 3D แบบพกพาความละเอียดสูง) ความแตกต่างที่ได้รับระหว่าง

https://sslvpn.nu.ac.th/proxy/7de92f44/https/www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0263224116001603#!
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แบบจำลองที่วัดได้สำหรับทั้งสองระบบนั้นอยู่ในช่วงระหว่าง 1 ถึง 2 มม. ซึ่งสอดคล้องกันอย่าง

สมบูรณ์เนื่องจากความถูกต้องของระบบวิดีโอเเกรมคือ 1-2  มม. ในขณะที่ความแม่นยำของเลเซอร์

สแกนเนอร์คือ 1  มม. เวลาทั้งหมดที่ใช้โดยเลเซอร์สแกนเนอร์แบบพกพาสามมิติคล้ายกับเลเซอร์

สแกนเนอร์สถาปัตยกรรม 

 

 
ภาพที่ 2.3 ระบบวีดีโอแกรมเมตรี 

  
 

5) Sieberth et al, (2016) ได้ทำการเก็บภาพถ่ายระยะใกล้ด้วย UAV แต่เจอปัญหาจากลม

ความปั่นป่วนและปัจจัยการผลิตอย่างกะทันหันซึ่ง อาจส่งผลให้ภาพเบลอในชุดข้อมูล การตรวจจับ

และการยกเว้นภาพเบลอยังไม่เป็นไปโดยอัตโนมัติ ผู้ปฏิบัติงานจำเป็นต้องกรองภาพเบลอด้วยตนเอง

ซึ่งใช้เวลานานเหนื่อยล้าสายตาจึงมีแนวโน้มที่จะเกิดข้อผิดพลาด ในนี้งานวิจัยเป็นวิธีอัตโนมัติในการ

ตรวจจับภาพเบลอซึ่งทั้งรวดเร็วและเชื่อถือได้จึงใช้ได้กับชุดข้อมูลโฟโตแกรมเมตริก  โดยใช้อัลกอริทึม 

SIEDS (ความแตกต่างของขอบภาพที่อิ่มตัวส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน)ปัจจุบันข้อ จำกัด ของแนวทาง 

SIEDS นั้นแตกต่างกัน ไม่สามารถเปรียบเทียบชุดข้อมูลโดยตรงกับชุดข้อมูลอื่นได้เนื่องจากไฟล์ ค่า 

SIEDS ที่แตกต่างกัน ถือเป็นการทำให้ค่า SIEDS เป็นปกติภายในชุดข้อมูลเดียวเพื่อเปิดใช้งานการ

เปรียบเทียบระหว่างค่าต่างๆ ชุดข้อมูล อย่างไรก็ตามการใช้ค่า SIEDS ที่เป็นมาตรฐานเพื่อทำให้ชุด

ข้อมูลสามารถเทียบเคียงกันได้หรือกำหนดเกณฑ์ "ความคมชัด" คงท่ีคือเป็นไปไม่ได้ 
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บทที่ 3 

วิธีดำเนินงานวิจัย 

     งานวิจัยนี้เป็นการศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติของสถานที่เกิดเหตุ ด้วยการสำรวจด้วย

ภาพถ่ายระยะใกล้  กรณีพื้นที่ศึกษาคดีจราจรที่เกิดขึ้นในจังหวัดพิษณุโลก โดยใช้ข้อมูลภาพจากวีดโีอ

ที่ได้จากกล้องโทรศัพท์มือถือจากนั้นทำการคัดแยกภาพเบลอ เพ่ือนำมาใช้ในการสร้างแบบจำลองสาม

มิติร่องรอยการเฉี่ยวชนและความเสียหายของตัวรถยนต์ โดยผู้วิจัยมีการกำหนดวิธีการดำเนินการ

ศึกษา ดังนี้ 

3.1  เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 

ในการเก็บรวบรวมข้อมูลและวิเคราะห์ข้อมูล จะมีการใช้เครื่องมือในการรวบรวมและ 

วิเคราะห์ข้อมูลดังนี้ 

3.1.1 อุปกรณ์การถ่ายวีดีโอ 

1) กล้องโทรศัพท์มือถือรุ่น iPhone XS max โดยมีข้อมูลจำเพาะดังนี้ 

• กล้องหลังถ่ายภาพนิ่งความละเอียดอยู่ที่ 12 ล้านพิกเซล (4032 x 3024) 

• กล้องหลังถ่ายวีดีโอความละเอียดอยู่ที่ 8 ล้านพิกเซล (3840 x 2160) 

 

 

ภาพที่ 3.1 อุปกรณ์การถ่ายวีดีโอ กล้องโทรศัพท์มือถือ iPhone XS max 
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2) ไม ้scale bar พร้อมจุดควบคุมภาพ เพ่ือใช้ในการกำหนดขนาดแบบจำลองสาม 

มิติให้ถูกต้อง 

 

ภาพที่ 3.2 ไม ้scale bar พร้อมจุดควบคุมภาพ 

 

3.1.2 ซอฟต์แวร์ประมวลผล 

1)  โปรแกรม Free Video to JPG Converter เพ่ือใช้ในการถอดเฟรมวีดีโอมาเป็น 

รูปภาพและยังสามารถกำหนดได้ว่าไฟล์วิดีโอไหนจะต้องการแปลงก่อนหลัง โดยการเลื่อนลูกศรเลื่อนชี้

ขึ้นลง ที่มุมขวาบนของหน้าจอโปรแกรม เพื่อความต่อเนื่องของรูปภาพ ด้านการใช้งานสามารถตั้งค่า

ได้ว่าจะจับภาพหน้าจอจากวิดีโอ จะตัดภาพออกมากี่เฟรม หรือ จะตัดภาพออกมาในทุกๆ กี่วินาที 

หรือจะเอาทั้งหมดทุกเฟรมในวิดีโอ โดยโปรแกรมนี้ทางผู้พัฒนาให้เป็นโปรแกรมฟรีซอฟต์แวร์ไม่มี

ค่าใช้จ่ายใดๆ 

 

 

ภาพ 3.3 โปรแกรม Free Video to JPG Converter 
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  2)  โปรแกรม Agisoft Metashape Professional เพ่ือใช้ในการประมวลผล 
ภาพถ่าย และสร้างแบบจำลอง สามมิต ิ

 

 
ภาพ 3.4 โปรแกรม Agisoft Metashape Professional 

 
3)  โปรแกรม Spyder (Python 3.7) เพ่ือใช้ในการเขียนโค้ดสำหรับการคัดแยก 

ภาพเบลอสามารถแสดงผลภาพและผลลัพธ์ได้ทั้งกราฟสองมิติ และกราฟสามมิติ 
 

 
ภาพ 3.5 โปรแกรม Spyder (Python 3.7) 
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3.2 การเก็บรวบรวมข้อมูล 

1) ศึกษาเก่ียวกับการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วยวิธีการรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 
2) ติดต่อหน่วยงานที่เกี่ยวข้อง เพ่ือขอคำปรึกษาเก่ียวกับงานวิจัย และขอเก็บข้อมูล 

 

 
 

ภาพ 3.6 การเก็บข้อมูลร่วมกับเจ้าหน้าที่พิสูจน์หลักฐาน 6 (29 กรกฎาคม 2563) 
 

3) การวางแผนการถ่ายภาพ ตามทฤษฏีในบทที่ 2  
4) การวางไม้ scale bar พร้อมจุดควบคุมภาพถ่าย เพ่ือให้แบบจำลองนั้นมีขนาดที่ถูกต้อง  

 

 
 

ภาพ 3.7 การวางไม ้scale bar พร้อมจุดควบคุมภาพ 
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5) การถ่ายวีดีโอ โดยใช้กล้องจากโทรศัพท์มือถือ เพ่ือให้ได้ข้อมูลภาพจากวีดีโอ โดยจะถ่าย 

วีดีโอออกมาทั้งหมด 360 องศารอบตัวรถ โดยแบ่งการถ่ายออกมา 3 ระดับ คือ ช่วงสายตา ช่วงอก 

และ ช่วงเอว 

 

ภาพ 3.8 การถ่ายวีดีโอจากกล้องโทรศัพท์มือถือ 
 

3.3 การประมวลผลข้อมูล 

ในการประมวลผลข้อมูลมีวิธีการดังต่อไปนี้ 

3.3.1. การถอดภาพจากวีดีโอ ด้วยโปรแกรม Free Video to JPG Converter 

เปิดโปรแกรม Free Video to JPG Converter คลิก Add files เพ่ือนำเข้าวีดีโอ >เลือกไฟล์ 
วีดีโอที่ต้องการ  >จากนั้นคลิก Convert โดยจะถอด เฟรมวีดีโอทุกๆ 1วินาทีของวีดีโอ 
 

 
ภาพ 3.9 การถอดเฟรมวีดีโอเป็นภาพจากโปรแกรม Free Video to JPG Converter 

  



18 
 

3.3.2 ทำการคัดแยกภาพเบลอด้วยโปรแกรม Spyder (Python 3.7) โดย ไลบารี 

OpenCV  

เนื่องจากภาพเบลอมีผลทำให้การรังวัดบนภาพถ่ายมีความแม่นยำน้อยลงซึ่งความถูก 

ต้องของแบบจำลองสามมิติจะมีความถูกต้องน้อยลง (Sieberth et al, 2016)  

 

 
 

ภาพ 3.10 ตัวอย่างภาพเบลอที่ประเมินด้วยสายตา 

 

โดยจะทำการใช้ฟังก์ชั่น Laplacian ดังภาพที่ 3.11และ ภาพที่ 3.12 ในการหาภาพ 

เบลอ โดยฟังก์ชั่น Laplacian จะเป็นการหาตรวจจับขอบของภาพ ขอบของภาพ คือ สีที่เปลี่ยนแปลง

อย่างรวดเร็วจะเกิดค่าขึ้นมาซึ่งภาพเบลอส่วนใหญ่ขอบจะไม่ชัดและกลืนไปกับสีพื้นของภาพ โดยค่า 

Laplacian ที่มีค่าต่ำมีแนวโน้มว่าเป็นภาพเบลอดังภาพที่ 3.15 (Sergio Canu ,2019) 

 

 
 

ภาพ 3.11 โค้ดฟังก์ชั่นของ Laplacian 

 

https://pysource.com/author/admin/
https://pysource.com/2019/09/03/detect-when-an-image-is-blurry-opencv-with-python/
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ภาพ 3.12 การเขียน code หาค่า Laplacian สำหรับการคัดแยกภาพเบลอ 

 

โดยทำการถ่ายภาพนิ่งและวีดีโอ สำหรับการหาค่า Laplacian ในการคัดแยกภาพเบลอดัง

ภาพที่ 3.13 และได้ผลลัพธ์เป็นค่า Laplacian ในภาพที่ 3.14  

 

 

 

ภาพ 3.13 ชุดข้อมูลภาพ จาก วีดีโอ 
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ภาพ 3.14 ผลค่า Laplacian ชุดข้อมูลของ วีดีโอ 

 

 

ภาพ 3.15 ภาพเบลอที่มีค่า Laplacian ต่ำ 
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3.3.3 นำข้อมูลภาพที่ได้มาประมวลผลในโปรแกรม Agisoft Metashape Professional 

• เปิดโปรแกรม Agisoft Metashape Professional คลิกท่ี workflow > add photo  
เพ่ือนำเข้าข้อมูล 

 

 
ภาพ 3.16 การนำเข้าภาพข้อมูลภาพในโปรแกรม Agisoft Metashape Professional 

 

• ไปที่ Tools > Camera Caribration ทำการกำหนด Pixel size และ Focal length  

เพราะเนื่องจาก การถอดภาพมาจากวีดีโอ จะไม่มีข้อมูลของภาพมาให้จึงต้องทำการกำหนดเองโดย

อ้างอิงข้อมูลทางเทคนิคจากบริษัทของรโทรศัพท์มือถือรุ่น iPhone Xs Max 

 

ภาพ 3.17 การกำหนด Pixel size และ Focal length 
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• ทำการคลิกขวา เลือก Add Marker เพ่ือกำหนดจุดควบคุมภาพ โดยจะสร้างขึ้นมา 4 จุด 
 

   
 

ภาพ 3.18  การกำหนดจุดควบคุมภาพ 
 

 

• คลิกขวาที่ point เลือก Create Scale Bar > กำหนดระยะห่างของแต่ละจุด เพ่ือให้  
แบบจำลองสามมิติมีขนาดที่ถูกต้อง  

 

  
 

ภาพ 3.19 การกำหนดระยะห่างของแต่ละจุด 
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• คลิก Workflow > Align Photo ปรับ Accuracy High > OK 
 

       
 

ภาพ 3.20 การใช้คำสั่ง Align Photo 
 
 

• Align photo คือ การจัดเรียงรูปภาพ และนำจุดที่เหมือนกันของภาพแต่ละภาพเพ่ือมา 
สร้าง เป็นแบบจำลอง 

 

 

ภาพ 3.21 ผลลัพธ์ Align photo 
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• คลิกท่ี Workflow > Build Dense Cloud…> ปรับ Quality เป็น High >OK 

 

     
ภาพ 3.22 การใช้คำสั่ง Build Dense Cloud 

 
 

• Build Dense Cloud คือ การเพิ่มจำนวนจุด Point Cloud ให้มากขึ้นก่อนจะนำไปสร้าง  
พ้ืนผิว 

 

 

 
ภาพ 3.23 ผลลัพธ์ Build Dense Cloud 
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• คลิกท่ี Workflow > Build Mesh เลือก Source data เป็น Dense cloud >OK 
 

     
 

ภาพ 3.24 การใช้คำสั่ง Build Mesh 
 
 
 

 

• Build Mesh คือ การสร้างข้อมูลจาก Point Cloud เป็นพื้นผิว 
 

 

ภาพ 3.25 ผลลัพธ์ Build Mesh 
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• คลิกท่ี Workflow > Build Texture > Mapping mode: เลือก Generic > Blending  

mode: เลือก Mosaic (default) > OK    

 

     
ภาพ 3.26 การใช้คำสั่ง Build Texture 

 
 

• Build Texture นำพื้นสีของภาพมาใส่ในแบบจำลอง ทำให้แบบจำลองมีความสมจริงและมี  
ความละเอียดของสีเพิ่มมากข้ึน 

 

 

ภาพ 3.27 ผลลัพธ์ Build Texture 
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3.4 ประเมินความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติ 

ทำการประเมินความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติโดยการวัดขนาดจากวัตถุจริงเทียบกับ

แบบจำลองสามมิติ จากภาพที่ ทำการวัดขนาดของวัตถุที่จริงเปรียบเทียบกับขนาดในแบบจำลองสาม

มิติ เพื่อหาค่า Error เมื่อได้ค่า Error แล้วจะทำการหาค่าสถิติเชิงพรรณนาเช่นค่า Mean หรือ Root 

Mean Squared Error (RMSE) ซึ่งจะหาได้จาก สูตร 

 

 

 

 

ภาพที ่3.28  การวัดขนาดวัตถุจริงเทียบกับแบบจำลองสามมิติ  

3.5 นำแบบจำลองมาช่วยในคดีจราจร 

นำแบบจำลองสามมิติ มาช่วยในงานตรวจสอบตรวจเช็คร่องรอยความเสียหายของตัวรถบน

ซอฟต์แวร์ Agisoft Metashape โดยเปรียบกับรายงานการตรวจสอบร่องรอยความเสียหาย ของ

เจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐาน ในภาพที่ 3.29 

 

ภาพที ่3.29  ตรวจเช็คร่องรอยความเสียหายของตัวรถบนซอฟต์แวร์ Agisoft Metashape 

โดยเปรียบกับรายงานการตรวจสอบร่องรอยความเสียหาย ของเจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์

หลักฐาน 

RMSE = √
∑ (𝑦𝑖−𝑦𝑖

∆)2𝑛
𝑖=1

𝑛
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บทที่ 4 

ผลการศึกษาวิจัย 

 ในการศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติของร่องรอยการเฉี่ยวชนและความเสียหายของตัว

รถยนต์ ด้วยการสำรวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้  ซึ่งได้นำข้อมูลภาพถ่ายจากวีดีโอมาสร้างแบบจำลอง

สามมิติและนำแบบจำลองสามมิติที่ได้นั้นสำหรับเพื่อใช้เป็นพยานหลักฐานประกอบการเบิกความใน

ชั้นศาลและการคัดแยกภาพเบลอสำหรับการเปรียบเทียบภาพนิ่ง กับภาพถ่ายที่ได้จากวีดีโอ โดยมี

กรณีศึกษาดังต่อไปนี้ 

 

4.1 กรณีศึกษาการตรวจหาภาพเบลอด้วยฟังก์ชั่น Laplacian การคัดแยกภาพที่เบลอด้วย 

OpenCV โดยภาษา Python 

4.1.1 การหาภาพเบลอที่ทำการถ่ายวีดีโอ และ ถ่ายจากภาพนิ่ง 

โดยใช้ข้อมูลภาพถ่ายจากวีดีโอและภาพนิ่งของรถ รถ Toyota MightyX ดังภาพที ่

4.1 จะได้กราฟการกระจายตัวของค่า Laplacian และกราฟ boxplot เพื ่อดูค่าทางสถิติของค่า 

Laplacian โดยค่า Laplacian ของภาพที่ได้จากภาพนิ่งและภาพที่ได้จากวีดีโอจะออกมาดังภาพที่ 4.2 

 

 

ภาพที่ 4.1 ภาพชุดข้อมูลของภาพจากภาพนิ่ง และ ภาพจากวีดีโอ 

ภาพจากวีดีโอจำนวน 126

ภาพ 

ภาพจากภาพนิ่งจำนวน 107

ภาพ 
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ภาพที่ 4.2 ผลค่า Laplacian และข้อมูลสถิตเชิงพรรณนาชุดข้อมูลระหว่างภาพที่ได้จากภาพนิ่งและ

ภาพที่ได้จากวีดีโอ 

 

จากกราฟ boxplot ค่า Laplacian ในภาพที ่ 4.2 จะสามารถดูค่าทางสถิติ เชิง

พรรณนาของทั้งสองชุดข้อมูลนี้ จากเส้นตรงกลางของของแต่ละชุดข้อมูลจะแสดง ค่าเฉลี่ย 

ค่าต่ำทีสุ่ด และ ค่ามากทีสุ่ด  

 

 

ภาพที่ 4.3 กราฟการกระจายตัวของค่า Laplacianระหว่างภาพนิ่งและวีดีโอแบบ boxplot 
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จากกราฟการกระจายตัวของค่า Laplacian ในภาพที่ 4.4 จะสามารถดูการกระจาย 

ตัวของค่า Laplacian ของทั้งสองชุดข้อมูลนี้จะเห็นได้ว่ากราฟของข้อมูลภาพจากวีดีโอมีการกระจาย

ตัวของค่า Laplacian นั้นมีค่าต่ำกว่าของกราฟของข้อมูลภาพนิ่ง 

 

 

ภาพ 4.4 กราฟการกระจายตัวของค่า Laplacianระหว่างภาพนิ่งและวีดีโอ 

 

ดังนั้นจากการทดลองนี้พบว่าค่า Laplacian จากภาพของวีดีโอนั้นมีค่า Laplacian  

ที่ต่ำมากกว่าภาพนิ่งดังนั้น จะมีโอกาสเกิดภาพเบลอในวีดีโอมีมากกว่าภาพนิ่ง จากหัวข้อที่ 3.3.2 ค่า 

Laplacian ที่มีค่าต่ำมีแนวโน้มว่าเป็นภาพเบลอ 

 

4.1.2 การหาภาพเบลอที่ทำการถ่ายวีดีโอจากชุดข้อมูล 4 ตัวอย่าง 

ทำการหาค่า Laplacian ในชุดข้อมูลที่วัตถุต่างกันและจำนวนรูปภาพที่ต่างกัน 

ทั้งหมด 4 ชุดข้อมูลดังนี้รถ Toyota MightyX ,รถ Toyota Vios , รถ Yamaha Xmax , รถ Nissan 

March ดังภาพที่ 4.5 จะได้ค่า Laplacian ของข้อมูลทั้ง 4 ชุดตัวอย่างดังภาพที่ 4.6 จะได้กราฟการ

กระจายตัวของค่า Laplacain และ กราฟ boxplot เพื ่อดูค ่าทางสถิต ิของค่า Laplacian เพ่ือ

กำหนดค่า Laplacian ที่เหมาะสมในการหาภาพเบลอ 

 



31 
 

 

ภาพที่ 4.5 ภาพชุดข้อมูลทั้ง 4 ตัวอย่าง 

 

   

ภาพที่ 4.6 ตัวอย่างค่า Laplacian ที่ได้จาก Spyder และทางสถิตเชิงพรรณนาของข้อมูล 4 ชุด  

 

ภาพรถ Toyota MightyX จากวดีีโอจำนวน 126 ภาพ ภาพรถ Toyota Vios จากวีดีโอจำนวน 104 ภาพ 

ภาพรถ Yamaha Xmax จากวีดีโอจำนวน 96 ภาพ ภาพรถ Nissan March จากวดีีโอจำนวน 154 ภาพ 
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จากกราฟ boxplot ของค่า Laplacian ข้อมลูทั้ง 4 ชุด จะได้กราฟออกมาดังภาพ  

4.7 เพ่ือดูค่าทางสถิติแต่ละชุดข้อมูล จะเห็นได้ว่ามีความแตกต่างกันทั้ง ค่าเฉลี่ยในแต่ละชุดข้อมูลและ 

ค่ามากสุด ค่าต่ำสุดก็มีค่าต่างกัน 

 

 

ภาพที่ 4.7 กราฟ boxplot ของข้อมูลทั้ง 4 ชุดข้อมูลโดยเรียงข้อมุลออกมาดังนี้ รถ Toyota 

MightyX ,รถ Toyota Vios , รถ Yamaha Xmax , รถ Nissan March ตามลำดับ 

 

จากกราฟการกระจายตัวของค่า Laplacian ของชุดข้อมูลทั้ง 4 ชุด ในภาพที่ 4.8 จะ 

สามารถดูการกระจายตัวของค่า Laplacian ของทั้ง 4 ชุดข้อมูลนี้จะเห็นได้ว่าการกระจายของ 4 ชุด

ข้อมูลนั้นมีกระจายตัวที่แตกต่างกัน 

 

 

ภาพที่ 4.8 กราฟการกระจายตัวของค่า Laplacian ทั้ง 4 ชุดข้อมูล 
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ดังนั้นจากการทดลองนี้พบว่าค่า Laplacian จากภาพวีดีโอ 4 ชุดตัวอย่างว่าไม่ 

สามารถกำหนดค่า Laplacian ที ่เหมาะสมได้ในการหาภาพเบลอเพราะแต่ละชุดข้อมูลนั ้นมีค่า 

Laplacian ที่แตกต่างกันออกไปทั้งค่าทางสถิติ และ ความถี่ในการกระจายตัวของค่า Laplacian แต่

ทั้งนี้จะสามารถหาภาพเบลอได้จากค่า Laplacian ที่มีค่าต่ำ 

 

4.2 กรณีศึกษาการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วยวิธีวีดีโอแกรมกับโฟโตแกรมเมตรี 

4.2.1 การเปรียบเทียบการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วยวิธีโฟโตแกรมเมตรี 

และวีดีโอแกรมเมตรี 

โดยทำการเก็บข้อมูลด้วยวิธีการถ่ายภาพระยะใกล้ โดยใช้ iPhone Xs Max โดยใช้ 

ข้อมูลเป็น รถ Toyota Mighty X ทำการเก็บข้อมูลเมื่อวันที่ 2 กันยายน 2563 โดยจะได้ตารางการ

เทียบข้อมูลดังตารางที่ 4.1 และ ตารางที่ 4.2 

ตารางท่ี 4.1 การเปรียบเทียบการเก็บข้อมูลด้วยวิธีโฟโตแกรมเมตรีและวีดีโอแกรมเมตรี 

 

 

 

 

 

 

 

วิธีการเก็บข้อมูล 
ข้อมูลภาพถ่าย 

(ภาพ) 
ระยะเวลาในการเก็บข้อมลู

(นาที) 
จำนวนภาพ 

(ภาพ) 

ภาพนิ่ง 
12 

(4032 x 3024) 
15.07 107 

วีดีโอ 
8 

(3840 x 2160) 
2.06 126 
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ตารางท่ี 4.2 การเปรียบเทียบการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วย วิธีโฟโตแกรมเมตรีและวีดีโอแกรมเมตรี 

 

4.2.2 การเปรียบเทียบแบบจำลองสามมิติด้วยวิธีโฟโตแกรมเมตรี และ วีดีโอแกรมเมตรี 

 ในกรณีศึกษานี้ เป็นคดีจราจรที่เกิดข้ึนที่ อำเภอชาติตระการ จังหวัดพิษณุโลก โดย 

สาเหตุเกิดจากการที่มีรถจักรยานยนต์ยี ่ห้อ Yamaha Xmax นั้นสวนกับตัวรถยนต์ยี ่ห้อ Toyota 

Mighty X ทำให้เกิดการเฉี่ยวชนกันของตัวรถผู้ขับขี่รถจักรยานยนต์นั้นบาดเจ็บจนหมดสติ โดยจะได้

ผลลัพธ์แบบจำลองสามมิติของวิธีโฟโตแกรมเมตรีเปรียบเทียบกับแบบจำลองสามมิติของวิธีวีดีโอแกรม

เมตรอีอกมาดังภาพที่ 4.9 – 4.12  

 

 

ภาพที่ 4.9 แนวการถ่ายรูปของวิธีโฟโตแกรมเมตรี และ วีดีโอแกรมเมตรี 

 

 

วิธีการเก็บข้อมูล 
ระยะเวลาในการ
ประมวลผล Align 

Photo 

ระยะเวลาในการ
ประมวลผล Build 
Dense Cloud 

จำนวน Tie Points 
(points) 

จำนวน  Points 
Cloud (points) 

ความคลาดเคลื่อนของ
การกำหนดขนาด

แบบจำลองสามมิติจาก
ระยะระหว่างจดุควบคุม

ภาพ (เมตร) 

ภาพนิ่ง 9.55 นาที 98.06 นาที 59,131 29,299,971 0.002 

วีดีโอ 12..55 นาที 72.41 นาที 38,309 24,574,861 0.008 
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ภาพที่ 4.10 แบบจำลองสามมิติของวิธีโฟโตแกรมเมตรี และ วีดีโอแกรมเมตรี 

 

    

 

 

 

 

ภาพที่ 4.11 แบบจำลองสามมิติของวิธีโฟโตแกรมเมตรี และ วีดีโอแกรมเมตรี(ต่อ) 

 

ภาพที่ 4.12 แบบจำลองสามมิติของวิธีโฟโตแกรมเมตรี และ วีดีโอแกรมเมตรี(ต่อ) 
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จากการทดลองพบว่าการสร้างแบบจำลองสามมิติด้วยวิธีวีดีโอแกรมเมตรีนั้นมีความสมบูรณ์ 

ครบถ้วนของแบบจำลองสามมิติไม่เท่ากับวิธีโฟโตแกรมเมตรี โดยวิธีดั้งเดิมนั้นมีความสมบูรณ์ครบถ้วน

กว่าวิธีวีดีโอแกรมเมตรี สังเกตได้จากแบบจำลองสามมิติท่ีมีบางส่วนนั้นขาดหายไป 

 

4.2.3 ผลลัพธ์การประเมินความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติระหว่าง ภาพนิ่ง และวีดีโอ 

จากการวัดขนาดจากวัตถุจริงเทียบกับแบบจำลองสามมิติ จากทฤษฏีการประเมิน 

ความถูกที่ต้องทำการวัดค่าจริงทั้งหมด 30 ค่า แต่เนื่องจากการวัดวัตถุที่มีความโค้งมนอย่างตัวรถยนต์

นั้นทำให้สามารถวัดค่าออกมาได้เพียง 15 ค่า จากทำการหาค่า RSME ได้ค่าจากตารางที่ 4.3 

 

ตารางท่ี 4.3 การประเมินความถูกต้องของแบบจำลองสามมิติระหว่างภาพนิ่งและวีดีโอ 

 

 

 

 

 

4.3 การประยุกต์ใช้แบบจำลองสามมิติสำหรับงานตรวจสอบอุบัติเหตุจราจร 

การวัดตำแหน่งของร่องรอยการเฉี่ยวชน และวัดร่องรอยความเสียหายจากการเฉี่ยว 

ชนของตัวรถยนต์จากแบบจำลองสามมิตินั้นสามารถนำมาช่วยในงานตรวจสอบอุบัติเหตุจราจรของ

เจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐานดังภาพที่ 4.12 ที่จะเป็นการวัดร่องรอยความเสียหายของตัวรถยนต์ 

และการวัดความร่องรอยความเสียหายจากแบบจำลองสามมิติในภาพที่ 4.14 

 

ประเภทของภาพ Mean 
(เมตร) 

RSME 
(เมตร) 

ภาพนิ่ง -0.007 0.019 

วีดีโอ -0.011 0.019 
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ภาพที่ 4.13 การตรวจสอบร่องรอยความเสียหายของเจ้าหน้าที่ตำรวจ 

 

 

ภาพที ่4.14 การตรวจสอบร่องรอยความเสียหายจากแบบจำลองสามมิติด้วยโปแกรม Agisoft 

Metashape 
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โดยความเสียหายจากตัวรถยนต์จะมี ฝั่งซ้ายของตัวรถมีรอยถลอก ยางล้อข้างหลังฝั่ง 

ซ้ายแตก และมีลอยแตกในด้านข้างซ้ายของแก้มรถดังภาพที่ 4.15 นำแบบจำลองสามมิติมาตรวจสอบ

ร่องรอยในภาพท่ี 4.16 

 

 

ภาพที่ 4.15 ร่องรอยความเสียหายของตัวรถยนต์ 

 

 

ภาพที่ 4.16 ร่องรอยความที่ตรวจสอบจากแบบจำลองสามมิติ 
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บทที่5 

อภิปรายและสรุปผลการวิจัย 

จากผลการวิจัยในบทที่ 4 ของการดำเนินงานวิจัยการหาภาพเบลอและการสร้างแบบจำลอง

สามมิติสำหรับงานพิสูจน์หลักฐาน ด้วยการสำรวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ ซึ่งสามารถสรุปผลการวิจัย 

อภิปรายผลการวิจัย อุปสรรคและข้อเสนอแนะในงานวิจัย ได้ดังนี ้

 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

จากการศึกษาการหาภาพเบลอจาก ฟังก์ชั่น Laplacian ด้วย OpenCV โดยภาษา Python 

และใช้การเก็บข้อมูลด้วยการถ่ายภาพและวีดีโอจากโทรศัพท์มือถือรุ่น iPhone XS Max พบว่าภาพที่

จะได้จากการถ่ายวีดีโอจะมีโอกาสพบภาพเบลอมากกว่าการถ่ายภาพนิ่งและพบว่าไม่สามารถหาค่า 

Laplacian ที่เหมาะสมสำหรับการหาภาพเบลอ แต่สามารถช่วยในการคัดแยกภาพได้ในกรณีที่ภาพ

หลายร้อยภาพสามารถคัดแยกภาพเบลออย่างเบื้องต้น ได้ด้วยใช้ฟังก์ชั่น Laplacian โดยการคัดภาพที่

มีค่า Laplacian ต่ำๆออก 

จากกรณีศึกษาการเก็บข้อมูลด้วยภาพถ่ายระยะใกล้เพื่อเก็บร่องรอยความเสียหายของตัว

รถยนต์จากเดิมที่ใช้การถ่ายด้วยภาพนิ่งหรือวิธีโฟโตแกรมเมตรีนั้นใช้เวลาในการเก็บข้อมูลมาก ทำให้

เสียเวลาในการเก็บข้อมูลจึงได้ใช้การเก็บข้อมูลด้วยภาพจากวีดีโอหรือวิธีวีดีโอแกรมเมตรี ดังนั้นจาก

การทดลองเก็บข้อมูลด้วยวิธีวีดีโอแกรมเมตรีนั้น สามารถช่วยลดระยะเวลาในการเก็บข้อมูลจากเดิมที่

ใช้วิธีโฟโตแกรมเมตรี  

จากกรณีศึกษาคดีจราจร ด้วยการเก็บข้อมูลด้วยวิธีวีดีโอแกรมเมตรีสามารถสร้างแบบจำลอง

สามมิตินั้นมีความสมบูรณ์ครบถ้วนของแบบจำลองสามมิติไม่เท่ากับวิธีโฟโตแกรมเมตรี โดยวิธีดั้งเดิม

นั้นมีความสมบูรณ์ครบถ้วนกว่าจากการประเมินด้วยสายตา แต่แบบจำลองสามมิติจากวีดีโอแกรมเม

ตรีนั ้นมีความถูกต้องใกล้เคียงกับวิธ ีดั ้งเดิม(จากภาพนิ ่งหรือโฟโตแกรมเมตรี ) โดยมีค่าความ

คลาดเคลื่อนเฉลี่ยเท่ากับ -0.011 เมตร และค่า RMSE เท่ากับ 0.019 เมตร และจากแบบจำลองสาม

มิติ สามารถพิสูจน์ตำแหน่งการเฉี่ยวชนและวัดร่องรอยความเสียหายจากการเฉี่ยวชนได้ อีกทั้งยังใช้

เป็นแนวทางประกอบการจัดทำรายงานของหลักฐานอ้างอิง จากแบบจำลองสามมิติไว้ใช้ประกอบใน

ชั้นศาล 
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5.2 อภิปรายผลการวิจัย 

จากงานวิจัยของ  Alessio et al (2018) โดยงานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อหาเซ็นเซอร์ต้นทุน

ต่ำเพื่อจัดทำแผนที่ของมรดกวัฒนธรรมอย่างรวดเร็วโดยในงานวิจัยนี้มีการใช้อุปกรณ์ เป็น กล้อง 

DSLR, กล้องติดไม้กันสั่น (Steadicamera) และเครื่องเลเซอร์สแกน โดยจะเห็นได้ชัดว่าการเก็บข้อมูล

โดยใช้ การถ่ายวีดีโอด้วย Steadicam นั้นมีระยะในการเก็บข้อมูลน้อยที่สุด ดังนั้นจะเห็นได้ว่าใน

งานวิจัยนี้สามารถประยุกต์ใช้การสำรวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ในการสร้างแบบจำลองสามมิติที ่มี

ขนาดและความถูกต้องใกล้เคียงกับวัตถุจริง สำหรับงานพิสูจน์หลักฐาน เช่น คดีจราจร โดยการใช้

ข้อมูลจากการ ถ่ายภาพจากกล้องโทรศัพท์มือถือ และสามารถลดระยะเวลาในการเก็บข้อมูลด้วยการ

เก็บข้อมูลภาพถ่ายจากวีดีโอ 

และจากงานของ Sieberth et al (2016) วิจัยนี้ใช้การเก็บภาพถ่ายระยะใกล้ด้วย UAV แต่

เจอปัญหาจากลมความปั่นป่วนอาจส่งผลให้ภาพเบลอในชุดข้อมูล จึงต้องการตรวจจับภาพเบลอซึ่งทั้ง

รวดเร็วและเชื่อถือได้จึงใช้ได้กับชุดข้อมูลโฟโตแกรมเมตริกแบบอัตโนมัติ โดยใช้อัลกอริทึม SIEDS ซึ่ง

จากงานวิจัยนี้นำมาช่วยในการหาข้อสรุปในการหาค่า Laplacian ในการภาพที่เหมาะสมได้ว่าไม่

สามารถกำหนดค่าท่ีแน่นอนในการหาภาพเบลอได้ 

อีกทั้งงานวิจัยของ วรรณิภา เทพอุทัย (2562) ที่ได้ทำการวิจัยเรื่องการสร้างแบบจำลองสาม

มิติสำหรับงานพิสูจน์หลักฐานในเรื่องของคดีจราจรที่ใช้การสร้างแบบจำลองด้วยโทรศัพท์มือถือและ

กล้อง DSLR ซึ่งความสมบูรณ์ครบถ้วนของแบบจำลองไม่เท่ากันกับในงานของผู้วิจัยซึ่ง ภาพจากกล้อง 

DSLR จะได้ผลลัพธ์ที่ดีกว่าการถ่ายภาพด้วยโทรศัพท์มือถือ 

 

5.3 ปัญหาและอุปสรรค 

5.3.1 จากกรณีศึกษาคดีจราจร 

1) สีและความมันวาวของวัตถุจากแสงแดดสะท้อนจะมีผลต่อการสร้างแบบจำลอง 

สามมิต ิดังภาพที่ 5.1 

2) อุปกรณ์โทรศัพท์ที่ใช้ในการเก็บข้อมูล ถ้าถ่ายภายนอกอาคารเป็นเวลานานเครื่อง 

จะร้อนและทำงานไม่ได้ 
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ภาพที่ 5.1 แสงแดดสะท้อนและความมันวาวของวัตถุ 

5.4 ข้อเสนอแนะ 

5.4.1 จากกรณีศึกษาคดีจราจร 

1) การใช้ภาพจากวีดีโอในการขึ้นแบบจำลองสามมิติ นั้นมีความไม่สมบูรณ์ครบถ้วน

ของแบบจำลองสามมิติควรใช้การถ่ายภาพนิ่งเสริมเข้าไปในส่วนที่ต้องการจะเน้นร่องรอย

ความเสียหายของวัตถุด้วย 
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Code สำหรับการนำเข้าโมดูลสำหรับ OpenCV 

import numpy as np 

import cv2 

import glob 

import pandas as pd 

Code สำหรับการนำเข้าข้อมูลภาพ 

filenames = glob.glob("IMG_*.jpg") 

filenames.sort() 

images = [cv2.imread(img) for img in filenames] 

Code สำหรับการหาภาพเบลอด้วยฟังก์ชั่น Laplacian 

laplacian_var=[] 

for img in images:  

laplacian_var.append(cv2.Laplacian(img, cv2.CV_64F).var()) 

excel = pd.DataFrame(list(zip(filenames, laplacian_var)),  

               columns =['image', 'val']) 

Code สำหรับการบันทึกข้อมูลออกมาเป็นไฟล์ excel 

excel.to_excel (r'D:\video ศูนย์พิสูจน์หลักฐาน\02-09-63\เคส1\รถ

กระบะ\PHOTO\cartestblur.xlsx', index = False, header=True) 
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การเก็บข้อมูล 

 

การเก็บข้อมูล 

 

การเก็บข้อมูล 
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การลงพ้ืนเก็บข้อมูลร่วมกับเจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐาน 6 

 

การลงพ้ืนเก็บข้อมูลร่วมกับเจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐาน 6 

 

การลงพ้ืนเก็บข้อมูลร่วมกับเจ้าหน้าที่ตำรวจพิสูจน์หลักฐาน 6 
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