
เคร่ืองสแกน 3 มิติ แบบเต็มตัว 
กุลณัฐ ทัพพิลา1, อรรถวีร จันทรเพ็ญ2, พรนิภา จิตระเมศ3 และ รวิ อุตตมธนินทร4 

1,2,3นักศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลยัราชภัฏสวนสุนนันทา 
4อาจารยสาขาสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏสวนสุนนันทา 

 

บทคัดยอ 
 ในปจจุบันความตองการในการใชงานแบบจําลอง 3 มิติ แบบเต็มตัวสูงขึ้น ทั้งในดานของการแพทย 
ดานอุตสาหกรรม ดานงานศิลปะ เปนตน เราจึงสรางเครื่องสแกน 3 มิติแบบเต็มตัวในราคาตนทุนที่ไมสูงมาก
เพ่ือชวยในการสรางแบบจําลอง 3 มิติ แบบเต็มตัว โดยใชอุปกรณที่หาไดทั่วไป และประหยัดงบประมาณ 

 ในการวิจัยนี้เคร่ืองสแกน 3 มิติแบบเต็มตัวจะสรางแบบจําลอง 3 มิติ แบบเต็มตัว จากสิ่งท่ีเครื่อง
สแกนรับขอมูลเขาไปภายในคอมพิวเตอร เพ่ือสรางโมเดลแบบ 3 มิติ ออกมา ซึ่งโมเดลท่ีนํามาสแกนน้ันตองไม
สูงเกิน 2 เมตร เคลื่อนไหวขณะทําการสแกนไมได โมเดลตองไมโปรงแสงหรือสะทอนแสง ซึ่งโมเดลน้ันตองอยู
ในที่ๆแสงมีความสวางพอประมาณโดยมีหองหรือสตูดิโอไวสําหรับถายโมเดล ในการถายโมเดลจะใชเสน
เลเซอรฉายเพ่ือใชในการบอกพิกัดจุดของโมเดล และโมเดลตองถายครบ 360 องศา โดยการทดสอบได
แบงเปนดังนี้ การทดสอบวัดระยะหางระหวางแทนหมุน เสากลอง และเสาเลเซอรใหเหมาะสมกับโมเดลที่จะ
ทําการถาย การทดสอบสแกนวัตถุเล็ก เชน ขวดน้ํา ตุกตา เพ่ือหาพิกัดจุดพอยตคลาวด การทดสอบโปรแกรม
ที่ใชในการสแกนโมเดลท่ีไดจากการถายภาพ 360 องศา ทั้งนี้ผลลัพธที่ไดขึ้นอยูกับโมเดลและปจจัยอ่ืนๆ เชน 
แสง ความแมนยําขององศา เปนตน 

 

คําสําคัญ : เครื่องสแกน 3 มิติ แบบเต็วตัว, พอยตคลาวด, อัลกอรึทึม, เว็บแคม 
 

บทนํา 
 ในปจจุบันทราบกันดีวาความกาวหนาของ
เทคโนโลยีไดพัฒนาไปอยางรวดเร็ว เชนเดียวกับ
เทคโนโลยีดานการสแกน 3 มิติ ก็มีการพัฒนา
ความกาวหนาอยางมากเชนเดียวกัน นั่นจึงเปน
เทคโนโลยีที่นําไปประยุกตใชไดในทุกอุตสาหกรรม
และสายอาชีพ ที่กําลังไดรับความนิยมในปจจุบัน 
ดวยความสามารถในการสแกนโมเดลท่ีมีความ
ละเอียดซับซอนไดในเวลาไมถึงชั่วโมง จะทําการ
สแกนวั ตถุ จ ากสิ่ ง ที่ เ ค รื่ อ งสแกนรั บ เข า ม า
ประมวลผลเพ่ือสรางเปนโมเดล 3 มิติแบบเสมือน
จริงในหลายมุมมอง โดยใชกลองเว็บแคมมาในการ
บันทึกภาพของวัตถุหรือคนในหลายมุมมอง ตั้งแต 
0 องศาถึง 360 องศา จากนั้นจึงนําไปประมวล

ขอมูลเพ่ือสรางแบบจําลอง 3 มิติแบบออกมา 
 เนื่องจากในการเคร่ืองสแกน 3 มิติ มีให
เลือกมากมาย และราคาท่ีสูงตามวัสดุอุปกรณที่
จัดทํา ดังนั้นจึงทําใหเกินแนวคิดท่ีจะพัฒนาเครื่อง
สแกน 3 มิติแบบเต็มตัว สําหรับจําลองวัตถุโดยใช
กลองเว็บแคม และโปรแกรมตรวจจับเลเซอรเพ่ือ
พัฒนาการจําลองใหมีประสิทธิภาพ และเพ่ือที่จะ
ศึกษาหลักการทํางานของเครื่องสแกน 3 มิติ แบบ
ใชเลเซอรทั้งสวนฮารดแวร และซอฟตแวร  
 

วัตถุประสงคของการวิจัย 
 1. เพ่ือศึกษาเรื่อง Full Body 3D 
Scanner 
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 2. เพ่ือออกแบบเคร่ืองสแกนเนอร 3 มิติ
แบบเต็มตัว 
 3. เพ่ือสรางเครื่องตนแบบสแกน 3 มิติ
แบบเต็มตัว 
 

ระเบียบวิธีวิจัย 
 1. ในสวนของซอฟตแวรใชโปรแกรม 
EMGU CV C# ในการทําเร่ิมจากการการนําภาพท่ี
ถายทําใหภาพเปนสีขาวดําเพ่ือแยกวัตถุออกจาก
พ้ืนหลังจุดที่เขมที่สุดจะเปนวัตถุท่ีตองการจุดที่เปน
จุดที่ออนท่ีสุดเปนพ้ืนหลังที่ตองการทําการตัดออก
[4] 

 2. การหาขอบของวัตถุที่ตองการจะใช
เทคนิค อัลกอริธึมสําหรับตรวจจับภาพ (Canny 

edge detection) [1] 

 3. หลังจากน้ันจะใชการหาพิกัดจุดหรือท่ี
เรียกวาพอยตคลาวดที่มีพิกัด X, Y และ Z เพ่ือทํา
การกําหนดพิกัดจุดใหกับรูปภาพในแตละภาพที่
ไดมา [2][3] 

 4. เม่ือรูจุดที่เปนจุดรวมเดียวกันในแตละ
ภาพที่องศาใกลเคียงกันจะทําการรวมรูปภาพ
เหลานั้นเขาดวยกัน หรือที่เรียกวาการสรางภาพ 
สามมิติจากภาพหลายภาพก็จะไดแบบจําลองสาม
มิติข้ึนมาจากกระบวนการเหลานี้ [5][6] 
 การทํางานของซอฟตแวร เรียนรูของ
เครื่องสแกน 3 มิติแบบเต็มตัวจะนําภาพ 36 ภาพ 
ไปรวมกันโดยซอฟตแวรที่ เ ขียนจะทําการจับ
เลเซอร [7] ดังตารางท่ี 1 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 1 ขอมูลโมเดล 
 

ลํา
ดับ ชื่อ ภาพ ภาพจับเลเซอร 

1 กลอง 
 
 

 

 
 
2 
 
 

พีระมิด 

 
 
 

 
 

 
 
3 
 
 

ลูกบอล 

 
 
 

 
 

 
4 
 

คน
เต็มตัว 

 
 
 
 

 
 

 การทํางานของซอฟตแวร เรียนรูของ
เครื่องสแกน 3 มิติแบบเต็มตัว จะนําภาพ 36 ภาพ
ที่ไดมาไปรวมภาพโดยจะใชโปรแกรม Visual 

studio ในการเขียนโคด โดยใช EMGU CV ซึ่งเปน
ไลบรารีของ Open CV เปนสวนชวยในจับเสน
เลเซอรในภาพ [8] จะแสดงเปนพิกัด X, Y และ Z 

ดังภาพที่ 1 
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ภาพที่ 1 พิกัด X, Y และ Z 

 

ผลการวิจัย 
 สรุปผลการทดสอบการทํางานของ
ซอฟตแวรเคร่ืองสแกน 3 มิติแบบเต็มตัว ซึ่ ง
ผลสรุปมีดังตารางท่ี 2 ตารางที่ 3 และตารางท่ี 4 

 

 

ตารางท่ี 2 ตรวจจับเสนเลเซอร 
 

การทดสอบการตรวจจับเสนเลเซอร 

ชื่อโมเดล ภาพถาย พิกัดจุดพอยต
คลาวด 

กลอง 1 
กลอง 

  
 
 

พีระมิด 
 
 
 

 
 

  ลูกบอล 
  

 
 

คนเต็มตัว 
 

  
 
 

 

 

 ผลการทดสอบแทนหมุน เปรียบเทียบ
องศาท่ีกําหนด 5 องศาและ 10 องศา ใชเวลา
ตามท่ีกําหนดไว 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การประชุมวชิาการสำหรับนักศกึษาระดับชาต ิครัง้ที่ ๓ 

The Third FIT SSRU Conference 2020

วันศุกร์ที่ 1 พฤษภาคม 2563 ณ คณะเทคโนโลยอีุตสาหกรรม มหาวทิยาลัยราชภัฏสวนสุนันทา 

- 293 -



ตารางท่ี 3 การทดสอบเปรียบเทียบเวลาของการหมุนที่ 5 องศา และ 10 องศา
 

ทดสอบการสแกนภาพ 

โมเดล 
จํานวน
รอบท่ี
หมุน 

หมุนครั้ง
ละ 

(องศา) 

เวลาที่ใช
ในการ
หมุน 
(นาท)ี 

หมุนครั้ง
ละ 

(องศา) 

เวลาที่ใช
ในการ
หมุน

ครบรอบ 
(นาท)ี 

ภาพถายโมเดล 

กลอง 1 10 
 

2.28 
 

5 3.48 

 

พีระมิด 1 10 2.20 5 3.36 

 

ลูกบอล 1 10 2.24 5 3.42 

 

คนเต็ม
ตัว 1 10 2.33 5 3.59 

 
 
 
 
 

 

 การทดสอบโปรแกรมที่ใชในการสแกน
ชิ้นงานที่ไดจากการถายภาพ 360 องศา  
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ตารางท่ี 4 ตารางทดสอบการสแกนโมเดล 
 

การทดสอบการสแกนโมเดล 3 มิต ิ
โมเดลท่ีใช

ใน 
การทดสอบ 

จํานวน
ภาพ คาสี ภาพท่ีได 

ขวดสีขาว
ทึบ 

35 60 

 

 

กลอง 1 
กลอง 35 60 

 

 

พีระมิด 35 60 

 
 
 
 

ลูกบอล 35 60 

 

 

 
ตารางท่ี 4 ตารางทดสอบการสแกนโมเดล (ตอ) 

 
การทดสอบการสแกนโมเดล 3 มิต ิ(ตอ) 

โมเดลท่ีใชใน 
การทดสอบ 

จํานวน
ภาพ 

คา
สี ภาพท่ีได 

คนเต็มตัว 70 80 

 
 

 
สรุปและอภิปรายผล 

โครงงานน้ีไดสรางและพัฒนาตนแบบ
เครื่องสแกน 3 มิติ แบบเต็มตัว ที่ตนทุนต่ํา 
สามารถสรุปผลการดําเนินงานตามวัตถุประสงค 

1. สามารถนําความรูที่ไดจากการศึกษา
หลั กการทํ า ง านของ เค ร่ื องสแกนทั่ ว ไปมา
ประยุกตใชในการทํางานเคร่ืองสแกน 3 มิติ แบบ
เต็มตัว  

2. สามารถพัฒนาซอฟตแวรที่ใชในการหา
พิกัด X, Y, และ Z ตรวจจับเลเซอรที่สามารถเปน
สวนหนึ่งในการทํางานของเครื่องสแกน 3 มิต ิแบบ 

เต็มตัวได 
 3. สามารถออกแบบ และสรางตนแบบ
เครื่องสแกน 3 มิติ แบบเต็มตัวได 
 4. ซอฟตแวรสามารถทํางานรวมกับฮารด
ได 

 
 
 
 
 

ขอเสนอแนะ 
 1. สามารถสแกนเปนภาพ 3 มิติ ได 
 2. สามารถพัฒนาซอฟตแวรที่ใชในการหา
พิกัด X, Y และ Z ตรวจจับเลเซอรที่สามารถเปน
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สวนหนึ่งในการทํางานของเครื่องสแกน 3 มิติ แบบ
เต็มตัวได  
 3 .  สามารถใช เลเซอรที่มีความสวาง
มากกวาได เพ่ือการประมวลผลท่ีมีกระสิทธิภาพ
มากกวา 
 4. ความตองการทําใหภาพ 3 มิติมีความ
สมบูรณ โดยอยากใหพัฒนาตอจนไดภาพ 3 มิติ
สมบูรณ 100 เปอรเซ็นตในอนาคต 
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