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บทคัดยอ 
บทความนี้นําเสนอเทคนิคการอานคารหัสแถบ 2 มิติ บนชิ้นงานท่ี

กําลังเคล่ือนท่ี โดยปญหาน้ีมีความเก่ียวของกันระหวางการจับภาพและ
การเคลื่อนท่ีของวัตถุ ซึ่งอัตราการจับภาพของกลอง (เฟรมตอวินาที) ที่
ชาไป เมื่อเทียบกับความเร็วของการเคลื่อนที่ จะทําใหภาพที่ไดพรามัว 
นอกจากนี้การพยายามระบุตําแหนงของขอมูลรหัสแถบ ก็เปนขั้นตอนที่
สําคัญ การอานคารหัสแถบโดยวิธีการท่ีนําเสนอนี้สามารถหาตําแหนง
รหัสแถบ และทําการถอดรหัสไดดี จากการทดลองการอานคากระทําได
อยางมีประสิทธิภาพ มีความถูกตอง 98.62 % จากตัวอยางทดสอบ 520 
ตัวอยาง 
 

คําสําคัญ: รหัสแถบ2 มิติ, การปรับปรุงคุณภาพของภาพ 
 

Abstract 
This paper proposes a technique for 2-D barcode reading applied 

to a moving object. The practical problems are not only the blur 
acquired image but also the identification of barcode data area. The 
main cause of motion blue is the low camera’s frame rate compared to 
the object’s moving speed. Up on the experiment result of 520 samples, 
we found that our method has shown its competency.  98.62% of read 
outs are correct. Most failure cases are according to partially acquired 
images. 

Keywords:    2D Barcode, Image Enhancement 

1. บทนํา 
 เทคโนโลยีรหัสแถบ (Barcode technology) ไดเขามาชวย
อํานวยความสะดวกในดานตางๆ อาทิ  เชน นํารหัสแถบมาติดกับตัว
สินคาผลิตภัณฑตางๆ เพื่อใชในการจัดเก็บขอมูล ชื่อ  รหัส และราคาของ
สินคาหรือทางดานการจัดคลังสินคา  ชวยในการตรวจสอบจํานวนสินคา
คงเหลือ ไดอยางรวดเร็วและแมนยํา ทั้งน้ีมีการนํารหัสแถบมาใชอยาง
แพรหลายและเปนที่นิยมกันมากซ่ึงคุณสมบัติที่มีอยูของรหัสแถบแบบ   
1 มิตินั้น ยังไมรองรับความตองการของผูใชงานไดมากเทาท่ีควร เชน 
การบรรจุขอมูลไดนอยและการใชฐานขอมูลในการจัดเก็บเปนตน ดังน้ัน
จึงทําใหมีการพัฒนารหัสแถบ 2 มิติ ขึ้นมา 
 

1.1 รหัสแถบ1 มิติ (1 Dimension Barcode) 
รหัสแถบ1 มิติมีลักษณะเปนแถบประกอบดวยเสนสีดําสลับ

กับสีขาว ใชแทนรหัสตัวเลขหรือตัวอักษร โดยสามารถบรรจุขอมูล
ไดประมาณ  20 ตัวอักษร  การใชงานรหัสแถบมักใชรวมกับ
ฐานขอมูลคือเมื่ออานรหัสแถบแลวถอดรหัสแลวจึงนํารหัสท่ีไดใช
เ รียกขอมูลจากฐานขอมูล  อีกตอหนึ่ง  รหัสแถบ  1 มิติมีหลาย
มาตรฐาน เชน UPC, EAN-13 หรือ ISBN เปนตน 
 

1.2 รหัสแถบ2 มิติ (2 Dimension Barcode) 
รหัสแถบ2 มิติเปนเทคโนโลยีที่พัฒนาเพิ่มเติมจากรหัสแถบ   

1 มิติ โดยออกแบบใหบรรจุขอมูลไดทั้งแนวต้ังและแนวนอน ทําให
สามารถบรรจุขอมูลไดประมาณ 4,000 ตัวอักษรหรือประมาณ 200 
เทาของรหัสแถบ1 มิติในพื้นที่เทากันหรือเล็กกวา ขอมูลที่สามารถ
บรรจุใชภาษาอื่นนอกจากภาษาอังกฤษได รหัสแถบ 2 มิติมีหลาย
มาตรฐาน เชน PDF417, MaxiCode, Data Matrix และ QR Code [1] 

โดยระบบการทํางานปจจุบันสวนมาก การตรวจเก็บขอมูล
ของโรงงานอุตสาหกรรมการผลิตน้ันขั้นตอนการผลิตช้ินงานจะ
ไดรับการบรรจุชิ้นงานจะถูกทําการจับภาพรหัสแถบ 2 มิติที่ติดมา 
เพื่อเก็บขอมูลชิ้นงาน การติดตามตรวจเทียบในฐานขอมูลเพื่อ
ตรวจสอบวาช้ินงานไดผานขั้นตอนอื่นๆ มาอยางครบถวนและ
ถูกตอง ตรวจสอบเพื่อคัดแยกประเภทของช้ินงานเพ่ือการบรรจุภัณฑ
ที่ถูกตอง ซึ่งขั้นตอนที่กลาวมาน้ันมีปญหาจากการรบกวนจากตัว-
แปรตาง ๆ จากการจับภาพ เชน ความไมคงเสนคงวา (inconsistency) 
ของมุมและระยะในการจับภาพทําใหการจับภาพสําเร็จบางไมสําเร็จ
บาง ตองมีการทําซํ้า หรืออาจเกิดการจับภาพซ้ํา (double captured) 
ตอชิ้นงานเดิมเปนการเสียเวลาโดยไมจําเปน เกิดการจับภาพขาม 
(escaped captured)  ทําช้ินงานผานไป หรือตองทําการตรวจสอบ
ใหมหมด 

บทความน้ีไดนําเสนอวิธีการหาตําแหนง และอานคา รหัส-
แถบ 2 มิติ แบบดาตาเมตริกซ ที่ติดบนวัตถุที่กําลังเคล่ือนที่ซึ่งจะมี    
4 สวนสําคัญในกระบวนการ ดังน้ี 1) การไดมาของภาพรหัสแถบ   
2) การหาตําแหนงของรหัสแถบดวยวิธีมอรโฟโลจีคอล 3) การ
ปรับปรุงภาพรหัสแถบ และ 4) การอานคารหัสแถบ 
 



2. รหัสแถบแบบเมตริกซ (Matrix Barcode) 
2.1 รหัสแถบแบบดาตาเมตริกซ 

รหัสแถบแบบดาตาเมตริกซถูกพัฒนาโดยบริษัท RVSI  Acuity 
ciMatrix ประเทศสหรัฐอเมริกาเม่ือป2532 สอดคลองกับมาตราฐาน 
ISO/IEC 16022 และ ANSI/AIM BC11-ISS-DATA Matrix  ลักษณะ
รหัสแถบมีทั้งภาพส่ีเหลี่ยมจัตุรัสและส่ีเหลี่ยมผืนผา สําหรับ รหัสแถบ
ภาพส่ีเหลี่ยมจัตุรัสมีโมดูลขอมูลระหวาง 10 10 ถึง 144 144 โมดูล 
และส่ีเหลี่ยมผืนผามี 8 18 ถึง 16 48 โมดูล รหัสแถบแบบดาตา
เมตริกซสามารถจุขอมูลไดมากท่ีสุด 3,116 ตัวเลข หรือ 2,355 ตัวอักษร 
แตสําหรับขอมูลประเภทอื่นไดแกขอมูลเลขฐานสองบรรจุได 1,556 ไบต 
และตัวอักษรภาษาญ่ีปุนได 778 ตัวอักษร ภาพแบบการคนหาของ รหัส-
แถบแบบดาตาเมตริกซ อยูที่ตําแหนงขอบดานซายและดานลางของ   
รหัสแถบตามภาพท่ี 1(a)  รหัสแถบแบบดาตาเมตริกซ สวนใหญใชใน
งานท่ีมีพื้นที่จํากัดและตองการรหัสแถบขนาดเล็ก 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 1 โครงสรางของรหัสแถบแบบดาตาเมตริกซ ซึ่งประกอบดวย
สวนขอมูล (ชุด 2 มิติของหนวยสี่เหล่ียม) และ แถบหาตําแหนง (ตัว L) 

 

2.2 การสูญเสียความคมชัดจากการการเคล่ือนท่ี 
การเคล่ือนท่ีในแบบตางๆจะมีผลตอความคมชัดของภาพ ตําแหนง 

(position) ก็คือ การบอกใหทราบวา ภาพหรือสิ่งของท่ีเราพิจารณาอยูที่ใด 
เราจะคิดถึงภาพที่มีขนาดเล็กกอน ซึ่งจะสามารถบอกไดชัดเจนวามี
ตําแหนงอยูที่ใดโดยเฉพาะบนเสนตรงหนึ่ง เมื่อเทียบกับจุดอางอิง 
จุดอางอิงเปนปจจัยจําเปนเพื่อความชัดเจนอาจจะเปนจุดศูนยของ 
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 (e) 
รูปท่ี 2 การเคล่ือนที่ของวัตถุ 

 (a) รูปปกติ (b) รูปที่มีการเคล่ือนที่ 1 มิติ (c) รูปที่มีการเคล่ือนที่ 2 มิติ  
(d) รูปรหัสแถบท่ีเอียงและมีการเคล่ือนที่ทั้ง 2 มิติ  และ  

(e) แสดงการเล่ือนไปของตําแหนงตางๆ จากเวลา t1 ถึง t2 
 
โคออรดิเนตในพิกัด xy  เนื่องจากเราจะใชเฉพาะแกน x  และอาจบอก
วาภาพของเราอยู ที่ตําแหนง 0xx   ที่เวลา 1t  อันหมายถึง ภาพอยูที่

ระยะทาง 1x จากจุด o (จุดอางอิง) ที่เวลาดังกลาว ถาเล่ือนไปอยูที่ 

2x ที่เวลา 2t แสดงวา รูปไดมีการเคล่ือนที่ไประหวางเวลา 1t  และ 

2t  ตําแหนงท้ังสองของภาพอาจแสดงดังรูปที่ 2(b) และรูปที่ 2(e) 
โดยใหการเลื่อนทางแกน y เปน 0 หรือถาหากพิจารณา การเล่ือนที่
ใน 2 มิติ ก็พิจารณารูปที่ 2(b) และรูปท่ี 2(e) 
 

3. วิธีท่ีเสนอ 
วิธีการท่ีนําเสนอในบทความนี้จะเปนการอานคารหัสแถบ      

2 มิติ ซึ่งมีขนาด เลเบล 20.5×0.5 cm และกําลังเคลื่นที่ดวยความเร็ว 
เชิงเสนประมาณ 2.5m / min. การดําเนินงานประกอบดวย 4 สวน
สําคัญในกระบวนการ ดังน้ี 1) การไดมาของภาพรหัสแถบ 2) การหา
ตําแหนงของรหัสแถบดวยวิธีการมอรโฟโลจีคอล 3) การปรับปรุง
ภาพรหัสแถบ และ 4) การอานคารหัสแถบ 

3.1 การไดมาของภาพรหัสแถบ 
ในสวนนี้เปนการนําภาพเขา โดยภาพที่ไดจากกลองมีความ

ละเอียด 256 256 พิกเซล ถูกทําการดึงออกมาคร้ังละ 1 เฟรมเพ่ือ
นําไปประมวลผลในขั้นตอนตอไป รูปแบบของภาพท่ีมีการสูญเสีย
ความคมชัด ในรูปที่ 3 

 
รูปท่ี 3 ภาพท่ีไดจากกลองมีระยะท่ีเลือ่นไป  

15 พิกเซล และ มุม 45 องศา 
 

3.2 การหาตําแหนงของรหัสแถบดวยวิธีมอรโพโลจีคอล 
การหาตําแหนงของรหัสแถบ 2 มิติ ดวยวิธีมอรโพโลจี-

คอลจะมีขั้นตอนยอยตามลําดับ คือ การแปลงภาพเปน Grayscale 
การ ตรวจหาขอบภาพ การทําเทรสโชวดิงค การทํา Dilation และการ
แยกบริเวณรหัสแถบออกมา 

โดยขั้นตอนแรกภาพท่ีไดจากกลองจะตองทําการแปลง
เปนภาพระดับเทา หลังจากน้ันจะถูกนําไปตรวจหาขอบภาพ แบบ 
Sobel [5] จากนั้นทําการเทรสโชวดิงค ภาพจะถูกแบงเปนสองกลุม
ไดอยางชัดเจน วิธีการทํา Dilation และวัตถุที่ติดกับขอบภาพรหัส
แถบจะถูกกําจัดออก ขั้นตอนสุดทายของการหาตําแหนงรหัสแถบ
เปนการหาบนสุด ลางสุด ซายสุด ขวาสุด ของวัตถุที่เปนบริเวณรหัส
แถบออกมา ซึ่งแสดงดังรูปที่ 4 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 4 ภาพท่ีผานการ dilation และพรอมจะแยกสวนรหัสแถบออก 
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3.3 การปรับปรุงภาพรหัสแถบ 
ในกระบวนการปรับปรุงภาพท่ีมีการสูญเสียไปจากการเคลื่อนที่ 

ดังน้ันวิธีในการปรับปรุงภาพเก่ียวของกับการหาแบบจําลองการปรับปรุง
ภาพและทํากระบวนการยอนกลับเพื่อสรางภาพมาดังเดิม โดยเขียนเปน 
แบบจําลองของการปรับปรุงภาพ ไดดังน้ี 

f x y( , )

h x y( , ) h x y( , )

f x y( , )
g x y( , )

 
รูปท่ี 5 แบบจําลองของการปรับปรุงภาพ 

 
ภาพท่ีพรามัวเนื่องจากการเคล่ือนที่  g x y,  เกิดจากภาพตนฉบับ 

 f x y,  ที่ถูกคูณประสาน (convolution) กับฟงกชันกําหนดการ
เคล่ือนที่ของจุด (point spreading function: PSF)  yxh ,  เราควรจะ
สรางหรือประมาณภาพเดิม  ' ,f x y  ได โดยใชการคูณประสานกลับ 

(deconvolution) อยางไรก็ตามการคูณประสานยอนกลบัมักไมไดผลดัง
อุดมคติ ทั้งเน่ืองผลของสัญญาณรบกวนอื่น วิธีการที่ดีกวาก็คือ การใช
การกรองเวียเนอร (Wiener deconvolution) ซึ่งทํางานในโดเมนความถ่ี 

จากการกําหนดคาของตัวแปร  ปญหาสามารถเขียนอยูในรูปของ
สมการทางคณิตศาสตรไดดังน้ี 

     

   
M N

i j

g x y h x y f x y

h x i y j f x y
1 1

0 0

, , ,

, ,
 

 

 

   
            (1) 

โดย แสดงถึงการคูณประสาน  (Convolution) ระหวาง   yxh ,

และ  f x y,  ในโดเมนเวลาหรือโดเมนสปาเชียล ในโดเมนความถี่ 
สมการ (1) สามารถเขียนไดดังน้ี 

     G u v H u v F u v, , ,    (2) 

เมื่อทราบความเร็วของการเคล่ือนที่ เราสามารถกําหนดคาของ L  ไดจาก 

L vt
   

ให v  = ความเร็ว, t  = เวลา,  = มุมของความไมคมชัดจากการ
เคล่ือนที่ เราจึงคิดวิธีในการหาคา ระยะ (Length: L ) จากสมการนี้ 

 
     


if x L y L
h x y L

otherwise

1
, 0 cos ; sin

,
0 ,

    

จากนี้กําหนดคาของการเคล่ือนที่ของภาพโดยใหมุมการเคล่ือนที่ 
0  โดยแทนคาลงในสมการ (4) เมื่อแปลงฟูเรียร จะได 

  j uLH u sin c uL e( )        (5) 

หรือหากคิดเฉพาะขนาดของสมการ (5) ก็คือ 

 H u sinc uL( )   (6) 

ทั้งหมดน้ีใน2 มิติ สามารถแสดงความไมคมชัดของระยะและมุม [6] จาก
สมการน้ี  

 H u v sinc L f, ( )   (7) 

โดยท่ี f u vcos sin    
หลังจากการไดรับภาพเขามา ขั้นตอนการหาคาตัวแปร L จะมี

อยู  2 ขั้นตอน คือ  1) การคํานวณหาทิศทางของความไมคมชัด  
2) การคํานวณหาระยะของความไมคมชัด ดังรูปที่ 5 

- การหาเสนของภาพในแถบความถี่ของภาพนี้ กลาวถึงการเช่ือม
จุดโดยการหาคาเราตองการหาเซ็ทยอยของจุดเหลาน้ีที่อยูบน
เสนเฉพาะใดๆ ปญหานี้เก่ียวกับการหาเสนตองใชวิธี Hough 
transforms ใชการคํานวณของ Hough transforms [6] 

- ขั้นตอนการจําแนกทิศทางของภาพที่ไมมีความคมชัด ใชผลการ
แปลงฟูเรียร G u v( , )  ของภาพท่ีมีความไมคมชัด  yxg ,

จากนั้นคํานวณโดยใช Log  โดยให 

    C u v G u v, log 1 ,                           (8) 

จากน้ันใช Hough transforms หาทิศทาง   ใน C u v'( , )  ดังรูปท่ี 6 
(a) และ (b) 

-   ขั้นตอนการจําแนกระยะของภาพท่ีไมมีความคมชัดใหทําการ
แปลงฟูเรียร G u v( , )  ของภาพที่มีความไมคมชัด  yxg ,  
และทําการหมุนภาพใหอยูในทิศทางตรงกันขาม C u v'( , )  
จากนั้นจะทําการคํานวณหาคาเฉล่ียทุกพิกเซล ใน C u v'( , )  [3] 

 
 
 
 
 

       
 
                       (a)                                                      (b) 

รูปท่ี 6 รูปการตรวจสอบมุมและระยะ 
(a) การตรวจจับมุมท่ีมีการเคล่ือนที่ 0 องศา 
(b) กราฟแสดงคาเฉล่ียภาพทีเ่ลื่อนระยะ 10 พิกเซล 

 

3.3.1  การปรับปรุงภาพดวยฟลเตอรคาเฉลี่ยกําลังสองตําสุด 
จากภาพท่ีพรามัว เมื่อหาระยะ และมุมของการเคลื่อนที่แลว

การปรับปรุงคุณภาพของภาพ ในสวนนี้จะใช ฟลเตอรคาเฉล่ียกําลัง
ตํ่าสุด (Least Mean Square Filter) หรือ Winner Filter [6] โดย
ผลลัพทที่ได คือ  vuF ,ˆ  เม่ือ 
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หากให =1 เทอมท่ีอยูในวงเล็บลดภาพเปน Wiener Filter 

เรียกวา  เปนพารามิเตอร Wiener โดย  vuSn , = Power spectrum 
of the noise และ  vuS f , = Power spectrum ของภาพตนฉบับใน

กรณีที่  vuSn , = 0 จะไดวา Wiener Filter กลายเปน Inverse Filter 

(3) 



เมื่อ  vuSn , และ
fS ไมทราบคา จาก (9) สามารถประมาณคาเปน K 

ใน (10) ไดโดย 
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จาก (10) จะเห็นไดวาคาของ  yxf ,ˆ  จะมีคาใกลเคียงกับ  yxf ,  
ซึ่งเปนคาของการทํา Inverse Filter โดยสรุปขั้นตอนการปรับปรุง
คุณภาพของภาพ มดีังน้ี 

 การคํานวณหาเสนของภาพ 
 คํานวณหาทิศทางของความไมคมชัด 
 คํานวณหาระยะของความไมคมชัด 
 ปรับปรุงคุณภาพของภาพ 

 

4. ผลการทดลอง 
4.1 อานรหัสรหัสแถบ 

จากหลักการและวิธีการ ดังกลาวมาแลว ไดพัฒนาวิธีการ ดวย
โปรแกรม Labview V.8.6 ทําการทดสอบการอานคารหัสแถบแบบ 2 มิติ
ที่ติดบนชิ้นงาน และเคล่ือนที่บนสายพานที่ความเร็วประมาณ 2 เมตร ตอ
นาที โดยตัวรหัสแถบที่ติดกับชิ้นงานประเภทตาง ๆ 6 ประเภท คิดเปน
จํานวนตัวอยางท้ังหมด 520 ตัวอยาง ซึ่งภาพที่นํามาทดลองมีลักษณะของ 
รหัสแถบที่ตางกันและอยูในพื้นที่เดียวกัน มีการไดมาของภาพตางกัน 
สําหรับการทดลองน้ีผลการทดลองแสดงผลในรูปที่ 7  

การอานรหัสไดคาถูกตองของการอานรหัสแถบตัวอยาง
ทั้งหมดไดคาความถูกตอง แสดงผลการอานรหัสแถบและหาตําแหนง
รหัสแถบแตละตัวอยางในรูปที่ 8 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 7 ลักษณะรหัสแถบ2 มิติ ที่ติดบนชิ้นงาน (ชนิดงาน A3) 
 

ชนิดงาน จํานวนชิ้น/ถาด จํานวนทั้งหมด 
จํานวนที่อานคา

ไดถูกตอง 

A1 8 80         80 (100%) 
A2 8 80         80 (100%) 
A3 10 100         96 (96%) 
A4 10 100         97 (97%) 
A5 8 80         79 (97.5%) 
A6 8 80         80 (100%) 

 

รูปท่ี 8 ผลการอานรหัสแถบและหาตําแหนงรหัสแถบแตละตัวอยาง 

5. สรุป 
ในบทความน้ีเราเสนอวิธีการอานคารหัสแถบบนช้ินงาน

ที่มีเคล่ือนที่ ในการอานรหัสแถบใชวิธีการมอรโพโลจีคอลในการหา
ตําแหนงรหัสแถบและปรับปรุงคุณภาพของภาพจากตัวแปร PSF คือ 
ความไมคมชัดจากระยะและความไมคมชัดจากทิศทางในการ
เคล่ือนที่ของวัตถุ การปรับปรุงคุณภาพของภาพนั้นเราใช Winner 
Filter ในการทําโดยผลการทดลองดวยรหัสแถบท้ังหมด 520 ตัวอยาง
มีประสิทธิภาพ 98.62 % สําหรับการอานรหัสแถบไดถูกตอง ซึ่ง 
รหัส-แถบท่ีไมสามารถอานคาไดนั้น มีปญหาจากการรับภาพไม
สมบูรณ เชนไดมาเพียงบางสวนของแถบรหัส 
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