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ผาน 

   
 ไมผาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เขียนโปรแกรมภาษาซี  

ออกแบบโครงสรางของของสตักเจอรไลท   

ศึกษาและเลือกใชสเต็ปปงมอเตอร  

2 

จัดทําโครงสรางของของสตักเจอรไลท   

ทดสอบ แกไขปรับปรุง 

1 

 
                                ภาพท่ี 3.1 แผนผังการดําเนินงาน (ตอ) 
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2  

 
 
 
 
 
 

ไมผาน 
 
 
 

ผาน 
 
 
 
 
 
 
 
 

ผาน 

 
 ไมผาน 
 
 
 
 
 
 
 
 

นําทุกสวนมาประกอบเปนของสตักเจอรไลท   

ทดสอบสแกนวัตถุรูปทรง 3 มิติ 

ทดสอบ 

เขียนปริญญานิพนธ 

จบข้ันตอน 

ทดสอบ แกไขปรับปรุง 

แกไขปรับปรุง 

สรางวงจรขับสเต็ปปงมอเตอร 

                                 ภาพท่ี 3.1 แผนผังการดําเนินงาน (ตอ) 
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3.2  บล็อกไดอะแกรมแสดงหลักการทํางาน ของสตักเจอรไลท 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เลเซอร 

วัตถุ 

กลอง คอมพิวเตอร หนาจอการทํางาน 

การประมวลผลภาพ 
แสง  

ภาพ  

คาความเขมแสง 

 
ภาพท่ี 3.2 ระบบการทํางานของสตักเจอรไลท  

 
       3.2.1 สวนท่ีถายภาพวัตถุจะเปนกลองเว็บแคม  (Wabcam) ซ่ึงเปนกลองของบริษัท KER รุน  

OE – 017 ท่ีติดตอกับเคร่ืองคอมพิวเตอรโดยผานพอรตยูเอสบี (USB 1.1 or 2.0) แตในกรณีท่ีจะ
ถายภาพขนาด 1 ลานพิกเซล (Magapixel) จะตองใชยูเอสบี 2.0 ไฮสปด (USB 2.0 Hi-Speed) โดย
ความละเอียดจริงอยูท่ี 640 พิกเซลและ สามารถจับภาพได 30 เฟรมตอวินาที และสามารถใชกับ
ระบบปฏิบัติการวินโดวเอ็กซพี ได 

× 480

 

 
 

ภาพท่ี 3.3 เว็บแคม KER รุน OE - 017 
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       3.2.2  สวนท่ีเปนคอมพิวเตอร คือ ตัวควบคุมท่ีส่ังใหระบบทํางานหรือประมวลผลคาท่ีตองการซ่ึง
จะเปน ซอฟตแวรท่ีเขียนรหัสโปรแกรมเพ่ือนําไปส่ังงานสเต็ปปงมอเตอร และซอฟตแวรท่ีเกี่ยวกับ
การประมวลผลภาพ ท่ีใชในการประมวลผลสตักเจอรไลท จะใชไลบรารีของโอเพ็นซีวี ท่ีใชรวมกับ
ภาษาซีในการประมวลผลภาพ 
       การทํางานของโปรแกรมในการประมวลผลภาพและอุปกรณตางๆ นั้นในการใชงานระบบจะมี
การทํางานรวมกันระหวางสวนของการถายภาพวัตถุ และสวนของการเคล่ือนท่ีของแสง จากน้ันจึงจะ
นําภาพถายท่ีไดไปทําการประมวลผลเพ่ือใหไดเปนโครงสราง 3 มิติ คือเมื่อไดภาพของวัตถุแลวจะ
นําไปทําการ เทรซโฮลดิ้ง (Thresholding) เพื่อหาเสนขอบของวัตถุ จากน้ันก็ทําใหเสนบางลง 
(Thinning) แลวทําการเก็บคาความเขมแสงของแตละจุดไวในอาเรยซ่ึงเปนคา 0 กับ 255 หรือ ดํา กับ 
ขาว เทานั้น (ซ่ึงผานการทําเทรซโฮลดิ้งแลว) จนครบรอบท่ีตองการเก็บจากนั้นจึงนําภาพที่ไดไปรวม
เพื่อสรางเปนตัวแบบ 3 มิติ และหาขนาดโดยกระบวนการทั้งหมดไดแสดงดังภาพท่ี 3.4 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ไมครบ 
 
 
 
 

ครบ
 
 
 
 

ภาพท่ี 3.4 แสดงระบบการทํางานของสตักเจอรไลท  

วัตถุ 

จับภาพ  

ทําเทรซโฮวดิง้  

ทําเสนบางลง  

เซฟภาพ  

ครบจํานวนเสนท่ี
ตองการหรือไม 

เคล่ือนเลเซอร  

หาขนาดภาพ 3 มิติ  

นําภาพมารวมกันเปนภาพ  
3 มิติ 
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       3.2.3  สวนท่ีเคล่ือนวัตถุ จะใชสเต็ปปงมอเตอรเปนตัวสงกําลังใหบอลสกรูเคล่ือนท่ีซ่ึงเปนการ
เล่ือนเลเซอรโดยมีตัววงจรขับสเต็ปปงมอเตอร และ คอมพิวเตอรเปนตัวควบคุมระยะในการเคล่ือนที่
ของเลเซอร 
                   3.2.3.1  สเต็ปปงมอเตอร จากขอมูลในบทที่ 2 กลาวถึงสเต็ปปงมอเตอร วาสเต็ปปง
มอเตอร ท่ีใชในโครงงานน้ันเปนชนิด ยูนิโพลาร (Uni-Polar) 4 เฟส 5 สาย ซ่ึงมีลักษณะการพัน
ขดลวด ดังภาพท่ี 3.5 โครงสรางภายนอกของสเต็ปปงมอเตอร เปนดังภาพท่ี 3.6 และ คาพารามิเตอร
ของสเต็ปปงมอเตอรท่ีใชในโครงงานแสดงดังตารางท่ี 3.1  
 

 

Phase 1 

Phase 3 

Common 

Phase 2 

Phase 4 

Rotor 

 
ภาพท่ี 3.5 สเต็ปปงมอเตอรแบบ ยูนิโพลาร  

 

 
 

ภาพท่ี 3.6 สเต็ปปงมอเตอร ท่ีเลือกใชขับบอลสกรู 
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ตารางท่ี 3.1 คาพารามิเตอรของสเต็ปปงมอเตอรท่ีใชในโครงงาน 
ลําดับท่ี รายการ คาพารามิเตอร หนวย 

1 มุมตอ 1 เฟส (Step Angle) 1.8 องศา 
2 ชนิดสเต็ปปงมอเตอร (Drive Sequence) ยูนิโพลาร - 
3 กระแส (Reted Current) 0.96 แอมแปร 

4 ความตานทาน (Resistance) 24 โอมห 
5 แรงดัน (Voltage) 8.5 โวลต 

6 แรงบิด (Torque) - นิวตันเมตร 

7 มวล (Mass) - กรัม 
 
       การตรวจสอบหาเฟสของขดลวด สเต็ปปงมอเตอร มีอยู 3 ข้ันตอน 
       ข้ันตอนท่ี 1ใหสังเกตวา สเต็ปปงมอเตอรท่ีนํามาทดลองท่ีเปนแบบยูนิโพลารจะมีจํานวนสาย      
5 เสน หรือ 6 เสน 
       ข้ันตอนท่ี 2 ใชมิเตอรวัดคาความตานทานของเสนลวดในแตละขด ดังภาพท่ี 3.7 ข้ันตอนการวัด
ใหหาสายท่ีตอเปนจุดรวมเสียกอน (Common) โดยใหใช มัลติมิเตอร ตั้งคาไวสําหรับการวัดคาความ
ตานทานแตละเสน สังเกตท่ีคาความตานทานถาหากไมไดวัดระหวางจุดตอรวมกับสายแตละเสน     
คาความตานทานจะมีคาเปน 2 เทาของการวัดระหวางจุดตอรวมกับสายท่ีใชงาน ตัวอยางเชนถาให   
จุด B เปนจุดรวม หากวัดระหวางท่ีจุด A กับจุด B จะมีคาเทากับ 24 โอหม แตถาวัดระหวางท่ีจุด A 
และจุด C ซ่ึงไมใชจุดรวมก็จะไดคาเทากับ 48 โอหม หากเปนแบบที่มีสาย 6 เสนก็จะมีจุดรวมสองจุด 
เพราะมีขดลวดคนละชุดกัน และสายท่ีเปนจุดรวมสวนใหญจะมีสีเหมือนกัน และถาเปนแบบ 5 สาย
เสนก็จะมีจุดรวมเพียงจุดเดียวเทานั้น 
 

 
 

ภาพท่ี 3.7 แสดงการใชมิเตอรวัดคาความตานทานของเสนลวดในแตละขด 
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       ข้ันตอนท่ี 3 หากเปนแบบที่มีสาย 6 เสนก็ใหทําการตอจุดรวมเขาดวยกันจะไดเปน 5 เสน แลวตอ
วงจรตาม ภาพที่ 3.8 หลังจากนั้นทดลองกดสวิตซ ท่ีตอเขากับแตละจุดโดยเร่ิมท่ีจุด A จุด B จุด C 
และ จุด D แลวใหสังเกตการณหมุนของสเต็ปปงมอเตอรวาหมุนไดตอเนื่องหรือไม หากมีการ
กระโดดขามสเต็ปก็ใหทดลองโดยเรียงลําดับการกดสวิตซใหม จนหาลําดับของสเต็ปปงมอเตอรได 

 
ภาพท่ี 3.8 แสดงการตอวงจรการใชงานสเต็ปปงมอเตอร 

 
                   3.2.3.2  การออกแบบวงจรขับ สเต็ปปงมอเตอร  จะแบงออกเปน 2 สวน คือสวนท่ีใชไอซี 
กับ วงจรที่ใชเพิ่มกระแสโดยใชทรานซิสเตอรชนิดพีเอ็นพี เพ่ือใหสามารถจายกระแสไฟฟาเพียงพอ
ตอความตองการของ สเต็ปปงมอเตอร และสามารถใชเปนตัวควบคุมการจายไฟเขาสเต็ปปงมอเตอร
โดยอธิบายไวในบทท่ี 2 ซ่ึงไดแสดงไวในภาพที่ 3.9 และมีชุดเร็กติไฟเออร (Rectifier) และ           
ชุดเร็กกูเลเตอร (Regulater) ในการแปลงสัญญาณจากแรงดันกระแสไฟฟากระแสสลับ (AC) เปน 
แรงดันกระแสไฟฟากระแสตรง (DC) ตอไวดวยในบอรดเดียวกันกับวงจรขับสเต็ปปงมอเตอร 
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ภาพท่ี 3.9 วงจรขับสเต็ปปงมอเตอร 
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       วงจรเร็กกูเลเตอร ซ่ึงสามารถปรับแรงดันไดตั้งแต 3 โวลต ถึง 35 โวลต และจายกระแส               
3 แอมแปร สามารถคํานวณหาคาแรงดันเอาทพุต (Vout) ไดดังตอไปนี้ 
 

                                     Vout = 1.25V (1 + ( R2
R1

)) + IADJ(R2)                                       (3-1) 

 
สามารถหาคา R1 R2 ไดจากภาพท่ี 3.10 
 

 
 

ภาพท่ี 3.10 วงจรเร็กกูเลเตอร 
 
                   3.2.3.3  การคํานวณหาคาความเร็วของการเคล่ือนท่ีของบอลสกรู นั้นเปนความเร็วเชิงเสน 
ซ่ึงถูกควบคุมโดยคอมพิวเตอร ดังนั้นความเร็วในการเคล่ือนท่ีของ บอลสกรูกับสัญญาณคอมพิวเตอร
จึงสัมพันธกัน 

Lead

 

 
 

Ball Screw 

Ball Bearing 

Laser 

ภาพท่ี 3.11 แสดงลักษณะของบอลสกรู 
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ภาพท่ี 3.12 สัญญาณพัลสท่ีคอมพิวเตอรส่ังใหแกนเคล่ือนท่ี 

สัญญาณเปน 0 
หรือ 0 โวลต 

ชวง
สัญญาณ
เปน 1 หรือ 
3.28 โวลต 

ความถ่ีของ
สัญญาณ
พัลส 

สัญญาณ 1 
ไซเคิล 

15.65 ms 

 
       จากภาพท่ี 3.12 เปนสัญญาณคอมพิวเตอรท่ีส่ังใหบอลสกรูเคล่ือนท่ีซ่ึงใน 1 ชวงพัลสตอ นาที มี
ความเร็วเทากับ 15.65 วินาที 
 เม่ือสเต็ปปงมอเตอรทํางานแบบฮารฟสเต็ปหมุน 1 รอบ ตอ 400 สเต็ป 
 

ดังนั้นความเร็วรอบของมอเตอร      =                     (3-2) 1 rev 1 step 100 ms 60 s
× × ×

400 step 15.65 ms 1 s 1 min

                                                                    =  9.585 รอบตอนาที ( ) rev
min

 

เม่ือใสเฟองทดขนาด 40 ตอ 49 จะไดสมการดังนี ้
เม่ือ X คือ ความเร็วรอบ (รอบตอนาที) 

                                                         9.585 X  =  
40 49                                                                           (3-3) 

                                     9.585X  =  ×49
40  

                                      =  11.742 รอบตอนาที ( ) rev
min

เม่ือบอลสกรูมีระยะ (Lead)    =  2.5 มิลลิเมตร (mm) 
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การเคล่ือนท่ีของบอลสกรูมีระยะการเคล่ือนท่ี   =   2.5 mm
1 rev

ดังนั้นบอลสกรูมีความเร็วในการเคล่ือนท่ี     =   2.5 mm 11.742 rev×
1 rev 1 min

        =  29.355 มิลลิเมตรตอนาที ( ) mm
min

 
       3.2.4  การคํานวณหาขนาดของภาพท่ีสแกน ซ่ึงการหาขนาดนั้นจะใชกฎของสามเหล่ียม ท่ีทํา   
มุม 45 องศา ท่ีแสดงในภาพ 3.13 และ ภาพท่ี 3.14 
 

 
 

ภาพท่ี 3.13 แสดงการทํางานของสตักเจอรไลท 
 

 
ภาพท่ี 3.14 แสดงการทํามุม 45 องศา ของช้ินงานกับแสงเลเซอร 
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เม่ือทํามุม 45 องศา จะสามารถเขาสูตรไดโดยการคํานวณดังนี้ 
Z     หมายถึงคาความสูงของช้ินงาน (มิลลิเมตร) 
 

                                                                        Ztan 45° = 
X

                    (3-4) 

 
       จากสมการ 3-4 นั้น tan45 ۫ จะเทา กับ 1 ดังนั้น คา X จะเทากับ Z ถาหาคา X ไดก็จะสามารถหา
คา Z ได แตกอนจะหาคา Z เราตองรูคา X กอนโดยคา X จะบอกเปนพิกเซล ซ่ึงคา X จะบอกไดใน
การประมวลผลภาพดังนั้นเราก็จะรูจํานวนพิกเซลของ X ไมสามารถรูไดวา X ท่ีเปนหนวยพิกเซลนั้น
มีคาเทากับความสูงของขนาดจริงหรือเปลาตามสมการท่ี 3-4 จึงตองเปรียบเทียบระหวางพิกเซล กับ 
ขนาดที่มีหนวยเปนมิลลิเมตร แตเนื่องจากขนาดของภาพมี ความกวาง 640 พิกเซล ความยาว          

480 พิกเซลนั้นโดยอาจจะวัดดวยไมบรรทัดหรือเวอรเนียจากการวัดคานั้นจะแทนตัวแปรเปน A จะ
ไดสูตรดังนี้ 
X     หมายถึงจํานวนพิกเซลท่ีวัดไดจากโปรแกรม  
A     หมายถึงขนาดความยาว 480 พิกเซล ท่ีวัดจากไมบรรทัดหรือสายวัด 
Xm  หมายถึงคาขนาดจริงของวัตถุท่ีตองการทราบเปนมิลลิเมตร 
 

480 pixel X pixel  =  
A mm Xm

 

                                                                        X×AX   =  m 480                                                         (3-5) 

 
       จากสมการท่ี 3-5 สามารถหาคาขนาดจริงของวัตถุ (Xm) ท่ีมีคาเปนมิลลิเมตรไดแลวและนํามา
เปรียบเทียบกับวัตถุวาขนาดที่หาไดจากการคํานวณมีขนาดความสูงเทากับขนาดของวัตถุท่ีวัดไดจาก
เคร่ืองมือวัดหรือไม ถาไดเทากับวัตถุจริงก็สามารถรูไดวาภาพท่ีนํามาทําเปนภาพ 3 มิตินั้นเปนขนาด
จริงแตอยูในรูปของพิกเซล  

 
 

ภาพท่ี 3.15 การรวมเสนของแสงเลเซอร 
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       3.2.5  วัตถุรูปทรงเรขาคณิต ซ่ึงในโครงงานนี้จะใชวัตถุท่ีเปนรูปทรงเรขาคณิตอยางงายคือไมมี
ความซับซอนมาก ดังภาพท่ี 3.16 
 

 
 

ภาพท่ี 3.16 การสแกนรูปทรงเรขาคณิตอยางงาย 
 
       3.2.6  เลเซอร เปนแสงท่ีนํามาตกกระทบกับวัตถุเพื่อใหเกิดเปนรูปภาพเหมือนกับการสแกน
รูปภาพหรือการทําสําเนาวัตถุนั้นๆ ซ่ึงจะประหยัดเวลาในการเขียนแบบงานหรือการตรวจสอบขนาด 
คุณภาพ ความผิดพลาด และการคัดแยกผลผลิต ซ่ึงเลเซอรท่ีใชนั้นจะแสดงดังภาพท่ี 3.17 
 

 
 

ปุมเปดปดแสงเลเซอร 

ชองฉายแสงเลเซอร โครงสรางภายนอกของ
ตัวฉายแสงเลเซอร 

ท่ีวัดระดับน้ํา 

ภาพท่ี 3.17 เลเซอรท่ีใชในโครงงาน 
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3.3  การทํางานของโปรแกรม 
       จะเปนการทํางานแบบอัตโนมัติซ่ึงเม่ือเราเซตคาตางๆแลวเราก็กดปุมอัตโนมัติเคร่ืองก็จะ    
ทํางานเองแตในการอธิบายโปรแกรมน้ันจะเปนไปทีละข้ันตอนดังนี้ 
       3.3.1  การประกาศไลบรารีโอเพนซีวี พอรตขนานและประกาศจํานวนเต็มดังนี้ 
 
#include "windows.h" 
#define portprint 0x378                  ประกาศไลบรารีใช พอรตพร้ินเตอร 

 
……………………………………………………………………………………………. 
#include <iostream.h> 
#include <cv.h> 
#include <cvaux.h> 
#include <highgui.h> 
#include <cvcam.h> 

                ประกาศไลบรารีโอเพนซีว ี
 
 

……………………………………………………………………………………………. 
 
       3.3.2  การฉายภาพออกกลองเว็บแคม ประกาศพอยตเตอร (Pointer) สรางหนาตางเพ่ือรับภาพ
จากกลองและ แปลงภาพสี เปนโทนสีเทา  
 
CvCapture*capture=cvCaptureFromCAM(0);                      ประกาศพอยตเตอรสําหรับ
IplImage *img10=0,*gray10=0;                            กลองและภาพ 

…………………………………………………………………………………………..... 
while (1){ 
     cvGrabFrame(capture);     เก็บภาพไวในตัวแปรพอยตเตอร 
     img10  = cvRetrieveFrame(capture); 
     gray10 = cvCloneImage( img10 ); 
     gray10=cvCreateImage(cvSize(img10->width,img10>height),IPL_DEPTH_8U,1); 
……………………………………………………………………………………………. 
     gray10->origin = img10->origin;                กําหนดใหภาพอยูตําแหนงเร่ิมตน 
……………………………………………………………………………………………. 
     cvCvtColor (img10,gray10,CV_BGR2GRAY);     แปลงภาพสีเปนภาพโทนสีเทา 

……………………………………………………………………………………………. 
     cvNamedWindow(“3D",CV_WINDOW_AUTOSIZE); 
     cvShowImage(“3D",gray10); 
}           ทําการสรางหนาตางสําหรับแสดงภาพ 

……………………………………………………………………………………………. 
cvDestroyWindow("3D");            ทําการคืนคาทรัพยากรตางๆ ใหแกระบบโดยส่ังปดหนาตาง 
cvReleaseCapture(&capture);           โปรแกรมและส่ังคืนขอมูลท่ีตัวแปร capture เรียกมาใชงาน 

……………………………………………………………………………………………. 
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       3.3.3  การแยกวัตถุออกจากพ้ืนหลัง (Thresholding) เพื่อทําใหเห็นวัตถุเดนชัดข้ึนมา 
 
for(i=0;i<img10->height;i++)             วนลูปคาความกวางของภาพและความยาวของภาพ
{    
for(j=0;j<img10->width;j++)                            
 {  
……………………………………………………………………………………………. 
      CvScalar s;               ทําหนาท่ีเก็บคาความสวางของจุดสี 

      s = cvGet2D(gray10,i,j);               ณ ตําแหนง (i,j) นั้นๆ ไว 
……………………………………………………………………………………………. 
   if (s.val[0]<80) 
{      
s.val[0]=0;     
cvSet2D(gray10,i,j,s);    
}      
  else      
{ 
 s.val[0]=255; 
      cvSet2D(gray10,i,j,s); 
} 
} 
} 

ถาคาความสวางของจุดสีท่ีรับมามีคานอยกวา
80 ฟงกช้ัน cvSet2D จะทําหนาท่ีเปล่ียนคา
ความสวางของจุดสี ณ ตําแหนง (i,j) นั้นๆ 
เปน 0 (หรือสีดํา) แตถามากกวาใหเปนคา 255   
(หรือสีขาว) 

 
 
 

………………………………………………………………………………………………………… 
       3.3.4  การทําใหเสนบางลง (Thinning) วิธีการทําใหเสนบางลงนั้นสามารถทําไดโดยการนํา
หนากาก (Karnel) ท่ีมีขนาด 3x3 ไปทําการวน (Convolution) ใหท่ัวท้ังภาพโดยในขณะท่ีกําลังวน
ในภาพไปตามจุดพิกเซล (Pixel) ตางๆ ก็จะทําการพิจารณาพิกเซลบริเวณขอบภาพวาพิกเซลไหนท่ี
สามารถลบไดแตจะตองไมไดลบออกจริงๆ โดยจะตรวจสอบกอนวาพิกเซล นั้นเปนจุดปลายของเสน
ขอบหรือไม และถาลบพิกเซลนั้นออกไปแลวจะตองไมทําใหคุณลักษณะเดิมของภาพเสียไป เม่ือทํา
ใหเสนบางลงแลวก็ทําการเก็บภาพไวในอาเรยจนหมดเสนท่ีตองการ แลวรวมเสนและเซฟภาพ 
 
for(i=2;i<(480-2);i++)                โปรแกรมเขาสูการทํางานวนลูปในการทําใหเสนของแสงเลเซอร 
{                   ท่ีตกกระทบวัตถุบางลงโดยจะประมวลผลทางแนวนอน 
for(j=2;j<(640-2);j++) 
{ 
CvScalar s,s1,s2,s3,s4;             ประกาศตัวแปร s, s1, s2, s3 และ s4 ไวรับคาพิกเซลอางอิง 
……………………………………………………………………………………………. 
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      s  = cvGet2D(gray,i-1,j);  ฟงกช่ัน cvGet2D ทําหนาท่ีเก็บคาความสวางของจุดสี ณ 
      s1 = cvGet2D(gray,i-2,j);  ตําแหนง (i,j) อางอิงนั้นๆ ไปยังตัวแปรท่ีกําหนดไว 
      s2 = cvGet2D(gray,i,j); 
      s3 = cvGet2D(gray,i+1,j); 
      s4 = cvGet2D(gray,i+2,j); 
……………………………………………………………………………………………. 
      F  = (s1.val[0]+s4.val[0])+(2*(s.val[0]+s3.val[0]))+(3*s2.val[0]); 
      rray[i][j]=F; 
}}                  คํานวณคาตามตําแหนงหนากาก แลวนําผลลัพธท่ีไดมาเก็บ 
                 ไวท่ีตัวแปร F จากนั้นก็เอาไปเก็บไวท่ีตัวแปรอาเรย 
……………………………………………………………………………………………. 
for(i=2;i<(480);i++) 
{ 
for(j=0;j<(640-2);j++) 
{ 
      A = rray[i-1][j]; 
      B = rray[i-2][j]; 
      C = rray[i][j]; 
      D = rray[i+1][j]; 
      E = rray[i+2][j]; 
  if(C>A && C>B && C<D && C<E)          เปรียบเทียบเพื่อหาขอบภาพของวัตถุ 
  {              บริเวณฝงซาย 

      CvScalar s; 
      s.val[0]=0;             กัดพิกเซลบริเวณขอบวัตถุฝงซาย 

      cvSet2D(gray,i,j,s); 
  } 
……………………………………………………………………………………………. 
  if(C<A && C<B && C>D && C>E)         เปรียบเทียบเพื่อหาขอบภาพของวัตถุ 

  {              บริเวณฝงขวา 

      CvScalar s; 
      s.val[0]=0;             กัดพิกเซลบริเวณขอบวัตถุฝงขวา 

      cvSet2D(gray,i,j,s); 
  }}}  
…………………………………………………………………………………………………………. 
for(i=2;i<(480-2);i++)                 โปรแกรมเขาสูการทํางานวนลูปในการทําใหเสนของแสงเลเซอร 
{                   ท่ีตกกระทบวัตถุบางลงโดยจะประมวลผลทางแนวตั้ง 

for(j=2;j<(640-2);j++) 
{ 
      CvScalar s,s1,s2,s3,s4;  ประกาศตัวแปร s, s1, s2, s3 และ s4 ไวรับคาพิกเซลอางอิง 
……………………………………………………………………………………………. 
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      s  = cvGet2D(gray,i,j-1);   ฟงกช่ัน cvGet2D ทําหนาท่ีเก็บคาความสวางของจุดสี ณ 

      s1 = cvGet2D(gray,i,j-2);   ตําแหนง (i,j) อางอิงนั้นๆ ไปยังตัวแปรท่ีกําหนดไว 
      s2 = cvGet2D(gray,i,j); 
      s3 = cvGet2D(gray,i,j+1); 
      s4 = cvGet2D(gray,i,j+2); 
……………………………………………………………………………………………. 
      G  = (s1.val[0]+s4.val[0])+(2*(s.val[0]+s3.val[0]))+(3*s2.val[0]); 
      tarray[i][j] = G; 
}}                คํานวณคาตามตําแหนงหนากาก แลวนําผลลัพธท่ีไดมาเก็บ 

               ไวท่ีตัวแปร G จากนั้นก็เอาไปเก็บไวท่ีตัวแปรอาเรย 
……………………………………………………………………………………………. 
for(i=0;i<(480);i++) 
{ 
for(j=2;j<(640-2);j++) 
{ 
      A = rray[i][j-1];  
      B = rray[i][j-2]; 
      C = rray[i][j]; 
      D = rray[i][j+1]; 
      E = rray[i][j+2]; 
  if(C>A && C>B && C<D && C<E)         เปรียบเทียบเพื่อหาขอบภาพของวัตถุ 

  {              บริเวณดานบน 
      CvScalar s;  
      s.val[0]=0;             กัดพิกเซลบริเวณขอบวัตถุดานบน  
      cvSet2D(gray,i,j,s); 
  } 
…………………………………………………………………………………………… 
  if(C<A && C<B && C>D && C>E)          เปรียบเทียบเพื่อหาขอบภาพของวัตถุ 

  {              บริเวณดานลาง 
      CvScalar s; 
      s.val[0]=0;             กัดพิกเซลบริเวณขอบวัตถุดานลาง 

      cvSet2D(gray,i,j,s); 
}}}  
………………………………………………………………………………………………………… 
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       3.3.5  การเขียนโปรแกรมเพ่ือกระตุนเฟสแบบฮาลฟสเต็ป ส่ังใหสเต็ปปงมอเตอรหมุนและ
เคล่ือนท่ีบอลสกรู ซ่ึงการส่ังจะเปนแบบ 8 บิต คือ 0000 0000 ถาจะใหสเต็ปปงมอเตอรเคล่ือนท่ี  
โดยจะส่ัง 0x01 0x03 0x02 จนถึง 0x09 จะเปนแบบ ฮาลฟสเต็ป อานคําอธิบายในบทท่ี 2 หรือ     
จะส่ังยอนกลับ ก็เขียนโปรแกรมยอนกลับคือ 0x09 0x08 0x0C จนถึง 0x01 สวนการเคล่ือนท่ี     
ไปท่ีระยะเทาไหรกี่มิลลิเมตรนั้นจะใช for ในการบอกวาจะเคล่ือนท่ีไปเทาไหร 
 
int a; 
for (a = 0;a < 150; a++)         โปรแกรมเขาสูการทํางานวนลูปในการทําการ  

{            เคล่ือนท่ีของแสงเลเซอรโดยโปรแกรมในท่ีนี ้
            ส่ังใหเคล่ือนท่ีไป 6 มิลลิเมตร 
…………………………………………………………………………………………… 
UpdateData (TRUE);  
 _outp (0x378,0x09);    เขียนโปรแกรมส่ังใหทํางานแบบฮาลฟสเต็ปดูได 
  Sleep(5);    จากตารางท่ี 2.3 
 _outp (0x378,0x08); 
  Sleep(5); 
 _outp (0x378,0x0C); 
  Sleep(5); 
 _outp (0x378,0x04); 
  Sleep(5); 
 _outp (0x378,0x06); 
  Sleep(5); 
 _outp (0x378,0x02); 
  Sleep(5); 
 outp (0x378,0x03); 
  Sleep(5); 
 _outp (0x378,0x01); 
  Sleep(5); 
 UpdateData (FALSE); 
 } 
…………………………………………………………………………………………………………. 
       3.3.6  การรวมภาพจะทําการเก็บคาในตัวแปรอาเรยในแตละเสนแลวนํามาบวกกันถามีคานอยกวา 
255 ก็ใหเทากับ 0 แต ถามากาวา 255 ใหมีคาเปน 255 และเก็บไปจนครบจํานวนเสนท่ีตองการก็จะ
เซฟภาพเพ่ือเก็บไว 
 
for(i=0;i<480;i++) {         โปรแกรมเขาสูการทํางานวนลูปในภาพเพื่อ 
for(j=0;j<640;j++) {          ทําการรวมภาพใหเกิดเปนภาพ 3 มิติ 
…………………………………………………………………………………………… 
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 CvScalar s;    นําภาพแรกท่ีทําการประมวลผลภาพมาเก็บไว     
 s = cvGet2D(gray01,i,j);  ในตัวแปรอาเรย rray1 และนําภาพท่ีสองท่ีทําการ
 A1 = rray1[i][j];   ประมวลผลภาพมาเก็บในตัวแปรอาเรยrray2และ
 B1 = rray2[i][j];   นําอาเรยท้ังสองมาบวกกัน 
 C1 = A1 + B1;    
……………………………………………………………………………………………. 
 if(C1>=255)               นําคาอาเรยท่ีบวกกันมาทําการเปรียบเทียบถาคา  
 {      มากกวา 255 ก็จะใหเทากับ 255 (สีขาว)  
     s.val[0] = 255; 
     A1 = s.val[0]; 
     rray1[i][j] = A1; 
     cvSet2D(gray01,i,j,s); 
   } 
……………………………………………………………………………………………. 
 if(C1<255)                นําคาอาเรยท่ีบวกกันมาทําการเปรียบเทียบถาคา  
 {      นอยกวา 255 ก็จะใหเทากับ 0 (สีดํา) 
     s.val[0] = 0; 
     A1 = s.val[0]; 
     rray1[i][j] = A1; 
     cvSet2D(gray01,i,j,s); 
   }}} 
……………………………………………………………………………………………. 
cvSaveImage("Z.bmp",gray01);   ทําการเซฟภาพเม่ือครบจํานวนเสนท่ีตองการและ 
       เปนภาพ 3 มิติแลว 
…………………………………………………………………………………………………………. 
 


