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บทคัดยอ 
 บทความน้ีนําเสนอการศึกษาเก่ียวกับวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบสําหรับการแบงสวนภาพ ซึ่งแอ็กทีฟคอนทัวร
เปนวิธีการแบงสวนภาพท่ีมีประสิทธิภาพอยางมากและถูกนําใชในงานหลาย ๆ ดาน ตัวอยางเชน งานแบงสวนภาพทาง
การแพทย เปนตน แอ็กทีฟคอนทัวรมีหลักการทํางานเบื้องตน คือ เสนคอนทัวรจะถูกปลอยลงไปบนภาพท่ีตองการแบง
สวน จากน้ันคอนทัวรจะคอย ๆ เคล่ือนที่และเปลี่ยนรูปรางไปยังวัตถุในภาพ จนกระทั่งไดวัตถุที่ตองการออกมา โดยใน
บทความน้ีไดนําเสนอหลักการทํางานของวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวรจากหลาย ๆ บทความวิจัย เพ่ือแสดงใหเห็นถึงการ
ออกแบบและพัฒนาวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบท่ีจะทําใหการแบงสวนภาพมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น นอกจากน้ี 
ยังมีการเปรียบเทียบผลการทดลองแบงสวนภาพที่ได เพ่ือวิเคราะหใหเห็นถึงขอดีและขอจํากัดของวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวร
แบบตาง ๆ 
 

คําสําคัญ :  การประมวลผลภาพ การแบงสวนภาพ แอ็กทีฟคอนทัวร 
 

Abstract 
 This paper presents the study of the edge-based active contour method for image segmentation. The 
active contour method is used in many works such as in medical image segmentation. The contour moves 
and deforms within the image domain until the desired object is extracted. In this paper, the review of a 
number of researches related to the edge-based active contour is presented. For each edge-based active 
contour method, the main concept and the development way are briefly described. Moreover; the 
segmentation results are compared and analyzed to show the advantages and the drawbacks of these edge-
based active contour methods. 
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1. บทนํา 

 การแบงสวนภาพ (Image Segmentation) เปนขั้นตอน
เบื้องตนที่สําคัญมากสําหรับงานในการประมวลผลภาพ ที่
ตองการตัดสวนใดสวนหน่ึงของภาพออกมาเพ่ือนําไป
ประมวลผลในขั้นตอนถัดไป ตัวอยางเชน ในงานภาพ
ทางดานการแพทย ภาพท่ีไดจากเครื่องถายภาพ เชน เครื่อง
เอกซเรยคอมพิวเตอร เครื่องอัลตราซาวดและเครื่อง MRI 
เปนตน โดยสวนใหญแลวภาพถายที่ไดออกมาน้ันมักมี
จํานวนมาก และในการวิเคราะหภาพถายเหลาน้ี แพทย

หรือผูเช่ียวชาญจําเปนตองแบงสวนภาพใหไดสวนตาง ๆ 
ของอวัยวะท่ีตองการนํามาวิเคราะห และในการแบงสวน
ภาพดวยมือของผูเช่ียวชาญ ถึงแมวาจะใหผลการแบงสวน
ภาพที่มีความถูกตอง แตในการทํางานของผูเช่ียวชาญกับ
ภาพถายจํานวนมากเหลาน้ี ทําใหตองเสียเวลาและใช
แรงงานของผู เ ช่ียวชาญอยางมากเกินจํา เปน  อีกทั้ ง
ผู เ ช่ียวชาญเองอาจเกิดอาการลาได  หากจํา เปนตอง
วิเคราะหภาพเปนเวลาติดตอกันนาน ๆ ดวยเหตุน้ีเอง จึงมี
ความจําเปนอยางย่ิงที่ควรจะมีวิธีการแบงสวนภาพที่เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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สามารถนํามาจัดการกับภาพทางการแพทยเหลาน้ีได เพ่ือ
ชวยใหผูเช่ียวชาญสามารถวิเคราะหภาพทางการแพทย
จํานวนมากไดอยางรวดเร็วและมีประสิทธิภาพมากขึ้น 
และนอกจากงานภาพทางดานการแพทยแลว งานในดาน
อื่น  ๆ  ที่จํา เปนตองใชการแบงสวนภาพ  ไดแก  งาน
วิเคราะหภาพถายดาวเทียม  งานตรวจสอบคุณภาพ
ผลิตภัณฑโดยใชภาพถายในโรงงานอุตสาหกรรม งานคัด
แยกคุณภาพพืชผลทางการเกษตรโดยใชภาพถาย เปนตน  
 ในปจจุบันมี วิธีการแบงสวนภาพหลากหลายวิธี
ดวยกัน  เชน  วิธี เทรดโชลด้ิง  (Thresholding) วิธีขยาย
บริเวณ (Region Growing) วิธีเค-มีน (K-Means) วิธีวอ
เตอรเชด (Watershed) วิธีกราฟคัท (Graph cuts) และวิธี
แอ็กทีฟคอนทัวร เปนตน โดยในบทความน้ีไดสนใจและ
เลือกที่จะนําเสนอวิธีแอ็กทีฟคอนทัวร  เน่ืองจากเปน
วิธีการแบงสวนภาพที่มีความยืดหยุนอยางมากในการ
ออกแบบและพัฒนา และยังสามารถนําไปประยุกตใชกับ
ภาพในงานดานตาง ๆ ไดอยางมีประสิทธิภาพอีกดวย  
 

2. แอ็กทีฟคอนทัวร 
 แอ็กทีฟคอนทัวร หรือ เรียกวา สเน็ก (Snake) [1] มี
หลักการเบื้องตน คือ เสนคอนทัวร จะถูกปลอยลงไปบน
ภาพที่ตองการแบงสวน จากน้ันเสนคอนทัวรจะคอย ๆ 
เคล่ือนที่และเปล่ียนรูปรางไปยังวัตถุที่เราตองการในภาพ
จนกระทั่งไดวัตถุที่ตองการออกมา ซึ่งคอนทัวรจะสามารถ
เคล่ือนที่และเปล่ียนรูปรางได โดยอาศัยแรงภายในคอน
ทัวร (Internal Force) และแรงภายนอกคอนทัวร (External 
Force) ซึ่งแรงภายในคอนทัวรทําหนาที่ควบคุมความ
ราบเรียบของคอนทัวรในขณะเคล่ือนที่ ดังน้ัน จึงถูกเรียก
อีกช่ือหน่ึงวา แรงราบเรียบ (Smoothing Force) สวนแรง
ภายนอกน้ันทําหนาที่เปล่ียนรูปรางและขับเคล่ือนคอน
ทัวรไปยังวัตถุที่เราตองการในภาพ จึงถูกเรียกวา แรงหลัก 
(Main Force)  
 แอ็กทีฟคอนทัวร  ไดถูกนํา เสนอขึ้นครั้ งแรกใน
บทความวิจัยของ Kass และคณะ [1] โดยที่คอนทัวรจะถูก
แทนใหอยูในรูปของพารามิเตอร )](),([)( sysxsC =  
โดยท่ี ]1,0[∈s  คือ ตัวช้ีตําแหนงลําดับจุดบนคอนทัวร 
และคอนทัวรจะเคล่ือนที่ในโดเมนเชิงพ้ืนที่  (Spatial 
Domain) ของภาพ เพ่ือทําใหสมการท่ี (1) มีคานอยที่สุด 
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โดยที่ internalE  หาไดมาจากพารามิเตอรของคอนทัวร ดัง
แสดงในสมการท่ี (2) 
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โดยที่ α  และ β  คือ พารามิเตอรที่ควบคุมอนุพันธ
อันดับที่หน่ึงและสองของคอนทัวร ตามลําดับ สวน 

externalE หาไดมาจากภาพ เชน  คาเกรเดียนตของภาพ 
(Image Gradient) เปนตน 
 วิธีการหาคอนทัวร C  คือ การทําใหสมการท่ี (1) มีคา
นอยที่สุด ดวยการหาอนุพันธของสมการเทียบกับฟงกชัน 
C  ผลที่ไดดังแสดงในสมการท่ี (3) 
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ในการหาคอนทัวร C จากสมการท่ี (3) ทําไดโดยการใช
วิธีการไหลของเกรเดียนต (Gradient Flow) โดยแทน 0 

ดวย C
t

∂
∂

 ดังสมการที่ (4) และคอยๆหา C  ที่ทําให C
t

∂
∂

เขาใกล 0 มากที่สุด โดยใชวิธีการวนซ้ํา (Iteration) 
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โดยท่ี สองพจนแรกดานขวามือ ทําหนาที่ควบคุมความ
ราบเรียบของคอนทัวร  จึงถูกเรียกวา  แรงราบเรียบ 

smoothF   และพจนที่สาม ทําหนาที่ขับเคลื่อนคอนทัวรให
เคล่ือนที่และเปล่ียนรูปรางไปยังวัตถุที่ตองการในภาพ จึง
ถูกเรียกวา แรงหลัก mainF  ดังน้ัน จึงสามารถสรุปแรงที่
เก่ียวของกับแอ็กทีฟคอนทัวรไดดังสมการที่ (5) 
 

                       snake smooth mainF F F= +  (5) 
 

 แรงราบเรียบ smoothF ทําหนาที่ในการควบคุมความ
ราบเรียบของคอนทัวร เพ่ือไมใหเสนคอนทัวรเกิดความ
ขรุขระในขณะเคลื่อนที่ ซึ่งไมมีผลกระทบกับรูปราง
โดยรวมของคอนทัวรมากนัก  แตแรงที่สําคัญและมี
ผลกระทบอยางมากตอการเคล่ือนที่และเปลี่ยนรูปรางของ
คอนทัวร คือ แรงหลัก mainF  และจากงานวิจัยที่ผานมา 
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สามารถแบงแรงหลักออกไดเปน 2 ประเภท ไดแก แบบใช
ขอบ (Edge-Based) [1-6] และ แบบใชบริเวณ (Region-
Based) [7] โดยที่แรงแบบใชขอบจะใชภาพขอบ (Edge 
Map) ของภาพอินพุตในการคํานวณแรงหลัก ทําหนาที่
เปนตัวบอกใหคอนทัวรรูวาตองเคลื่อนที่ไปในทิศทางใด 
เพ่ือว่ิงไปยังวัตถุที่ตองการในภาพ สวนแรงหลักแบบใช
บริเวณจะใชขอสนเทศบริเวณ (Regional Information) 
ของภาพ ในการควบคุมการเคล่ือนที่ของคอนทัวร โดย
อาศัยบริเวณที่แตกตางกันระหวางวัตถุที่เราตองการกับพ้ืน
หลัง อยางไรก็ตาม ในบทความน้ีจะขอนําเสนอเพียง
วิธีการแอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบ เพ่ืออธิบายใหเห็นถึง
วิวัฒนาการ ในพัฒนาและออกแบบวิธีการแอ็กทีฟคอน
ทัวรแบบใชขอบใหมีประสิทธิภาพและความสามารถใน
การแบงสวนภาพ 
   

3. ภาพขอบและสนามเวกเตอร 
 ภาพขอบ เปนสิ่งที่สําคัญมากสําหรับแอ็กทีฟคอนทัวร
แบบใชขอบ เน่ืองจากแอ็กทีฟคอนทัวรประเภทน้ี จะใช
ภาพขอบของภาพอินพุตในการคํานวณแรงหลัก mainF  
สําหรับขับเคลื่อนและเปลี่ยนรูปรางคอนทัวรไปยังวัตถุที่
ตองการในภาพ เราสามารถหาภาพขอบของภาพอินพุตได
โดยใชสมการที่ (6)  
 

          [ ] 2
( , ) ( , ) ( , )f x y G x y I x yσ= ∇ ∗  (6) 

 

โดยที่ ),( yxI  คือ ภาพอินพุตที่เปนภาพระดับเทา (Gray 
Scale Image) ),( yxGσ  คือ ฟงกชันเกาสเชียน 2 มิติ กับ
คาเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation,σ ) ∇  คือ ตัว
ดําเนินการเกรเดียนต (Gradient Operator) และ ∗  คือ ตัว
ดําเนินการคอนโวลูชัน 
 จากสมการที่ (6) ภาพ ),( yxI  จะถูกทําใหเบลอดวย
ฟงกชันเกาสเชียนกอนที่จะทําการหาคาเกรเดียนต ซึ่ง
สงผลใหขอบของวัตถุที่ไดมีขนาดใหญขึ้นดังตัวอยางการ
หาภาพขอบแสดงในรูปที่ 1 โดยที่ความใหญของขอบที่ได
น้ี จะแปรฝนตามคา σ  กลาวคือ ถา σ  มีคามากขึ้น จะ
สงผลใหขอบของวัตถุที่ไดมีขนาดใหญขึ้นตามไปดวย  
 หลังจากที่ไดภาพขอบมาแลว ขั้นตอนตอไป คือ การ
คํานวณหาแรงหลักที่ใชในการช้ีทิศทางและขับเคล่ือน

คอนทัวร เพ่ือใหว่ิงไปยังขอบของวัตถุที่ตองการในภาพ 
โดยแรงหลักที่สรางขึ้นมาจากภาพขอบน้ีจะมีช่ือเรียกวา 
สนามเวกเตอร (Vector Field) 
 
 

   
(ก)                          (ข)                         (ค) 

รูปที่ 1 การหาภาพขอบ  (ก) ภาพอินพุต ( , )I x y   
ภาพขอบ ( , )f x y  (ข) ใชคา 1σ =  (ค) ใชคา 5σ =  

 

 สนามเวกเตอร คือ สนามที่ประกอบไปดวยลูกศร
จํานวนมาก (มีจํานวนเทากับขนาดของภาพอินพุต) และมี
ทิศทางที่ช้ีไปยังขอบของวัตถุ โดยลูกศรเหลาน้ีเปนตัว
บอกทางใหแอ็กทีฟคอนทัวรรูวาจะตองเคลื่อนที่ไปใน
ทิศทางใดและดวยความเร็วเทาใด (ซึ่งความเร็วในการ
เคล่ือนที่ของคอนทัวรจะขึ้นอยูกับขนาดของลูกศร) เพ่ือมุง
ไปยังขอบของวัตถุที่ตองการได และจากงานวิจัยที่ผานมา 
มีหลายบทความวิจัยที่นําเสนอวิธีการออกแบบและพัฒนา
สนามเวกเตอรสําหรับแอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบ ดัง
ตัวอยางแสดงในตารางที่ 1 

 

ตารางที่ 1 การคํานวณหาสนามเวกเตอรของวิธีการตาง ๆ 

วิธีการ 
สนามเวกเตอร 

mainF  โดยท่ี 

TAC [1] ( , )f x y∇  ( , )f x y  คือ ภาพขอบ 

DVF [3] ( , )D x y∇  

2 2

( , )
( , ) min ( ) ( )

i j f
D x y x i y j

∈
= − + −

 คือ คาระยะทางแบบยูคลิดท่ีนอยท่ีสุด
ระหวางทุกพิกเซลบนภาพกับพิกเซลท่ี
เปนขอบของวัตถุ ( , )i j  

GVF [4] ( , )V x y  
22

0

( )
,

tV V V f f
V f

μ= ∇ − −∇ ∇

= ∇
 

CAC [5] ( , )F x y∇  

( , )F x y∇  คือ ผลรวมของแรงท่ีกระทํา
ระหวางพิกเซลบนภาพกับทุกพิกเซลท่ี
เปนขอบวัตถุ โดยแรงท่ีกระทําระหวาง
พิกเซลคํานวณไดจากกฎของคูลอมบ 

VFC [6] ( , )v x y  
( , ) ( , ) k( , )v x y f x y x y= ∗  

k( , )x y  คือ Vector Field Kernel 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



4                                                                                    วศิวสารลาดกระบัง  ปท่ี 30  ฉบับท่ี 1  มีนาคม  2556                            

 

 

4. แอ็กทีฟคอนทัวรแบบตาง ๆ 

 จากตารางที่ 1 เปนตัวอยางวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวร
แบบตาง ๆ จากหลาย ๆ งานวิจัยที่ไดมีการนําเสนอวิธีการ
พัฒนาและออกแบบสนามเวกเตอรเพ่ือใหคอนทัวรมี
ความสามารถในการเคล่ือนที่ไปยังวัตถุที่ตองการไดดี
ยิ่งขึ้น โดยในแตละวิธีการ มีหลักการทํางาน ขอดีและ 
ขอจํากัด ดังตอไปน้ี 

 แอ็กทีฟคอนทัวรแบบดั้งเดิม (Traditional Active 
Contour: TAC) เปนแอ็กทีฟคอนทัวรตัวแรกที่ถูกนําเสนอ
ขึ้นโดย Kass และคณะ [1] วิธีการน้ีใชคาเกรเดียนตของ
ภาพขอบ ในการคํานวณสนามเวกเตอร (แรงหลัก) สําหรับ
ขับเคล่ือนคอนทัวร ซึ่งสงผลใหวิธีการน้ีมีขอจํากัดหลาย
ประการ เชน ไมสามารถเคล่ือนที่เขาไปในสวนโคงเวา
มาก ๆ ของวัตถุได ไมสามารถเกาะติดกับขอบที่ไมชัดเจน
ได ไมทนทานตอสัญญาณรบกวน และมีชวงการเคล่ือนที่
เขาหาวัตถุ (Capture Range) ที่จํากัด ทําใหในการวาง
ตําแหนงเริ่มตน (Initial Position) ของคอนทัวรน้ัน 
จําเปนตองวางใกลกับวัตถุที่เราตองการเพียงพอ จึงจะทํา
ใหคอนทัวรสามารถเคล่ือนที่ไปยังวัตถุที่เราตองการได 
สาเหตุเน่ืองมาจากบริเวณที่ไกลจากขอบของวัตถุ คาเกร
เดียนตจะมีคานอยมาก ๆ ทําใหเมื่อสวนใดสวนหน่ึงของ
คอนทัวรตกอยูภายในบริเวณเหลาน้ี คอนทัวรจะไมมีแรง
ขับเคล่ือนไปยังขอบของวัตถุได และจากขอจํากัดเหลาน้ี 
จึงไดมีหลาย ๆ งานวิจัยที่พัฒนาและปรับปรุงวิธีการแอ็ก
ทีฟคอนทัวรแบบใชขอบ ใหมีประสิทธิภาพในการแบง
สวนภาพมากย่ิงขึ้น  
 Cohen และคณะ [2] ไดเพ่ิมแรงบอลลูน (Balloon 
Force) ใหกับแอ็กทีฟคอนทัวรเพ่ือเพ่ิมความสามารถใน
การเคล่ือนที่เขาหาวัตถุ ทําใหในบริเวณที่คาเกรเดียนตมีคา
นอยมาก ๆ  คอนทัวรก็ยังคงมีแรงที่จะเคล่ือนที่ไปยังขอบ
ของวัตถุได แตวิธีการน้ีมีขอจํากัด คือ แรงบอลลูนจะมี
คุณสมบัติที่ขยายตัวหรือหดตัวเทาน้ัน ดังน้ัน จําเปนตอง
เลือกอยางใดอยางหน่ึงวาจะวางคอนทัวรไวภายในหรือ
ภายนอกวัตถุเทาน้ัน ไมสามารถวางขวางวัตถุได และ
ขอจํากัดอีกประการหน่ึง คือ ถากําหนดใหแรงบอลลูนน้ี
แรงเกินไป คอนทัวรก็อาจจะว่ิงเลยขอบที่แทจริงของวัตถุ
ไปได หรือถากําหนดใหแรงนี้เบาเกินไป คอนทัวรก็อาจจะ
ไมมีแรงเพียงพอท่ีจะขับเคล่ือนไปยังขอบของวัตถุได  

 ตอมา Cohen และ Cohen [3] ไดนําเสนอวิธี DVF 
(Distance Vector Flow) โดยใชคาเกรเดียนตของคา
ระยะทางแบบยูคลิด (Euclidean Distance) ที่นอยที่สุด
ระหวางทุกพิกเซลบนภาพกับทุกพิกเซลที่เปนขอบของ
วัตถุ ซึ่งคอนทัวรของวิธีการน้ีมีชวงการเคล่ือนที่เขาหา
วัตถุที่กวางมากขึ้น  แตยังคงมีปญหาในเรื่องของการ
เคล่ือนที่เขาไปในสวนโคงเวามาก ๆ ของวัตถุ  
 Xu และ Prince [4] ไดนําเสนอวิธีแอ็กทิฟคอนทัวรที่
เรียกวา GVF (Gradient Vector Flow) ซึ่งวิธีการน้ีไดมีการ
แพรขยายบริเวณของแรงท่ีช้ีไปยังขอบของวัตถุในภาพ
ออกไปโดยรอบ จึงทําใหคอนทัวรมีชวงการเคล่ือนที่เขา
หาวัตถุที่กวางมากขึ้น และมีความสามารถในการเคล่ือนที่
เขาไปยังสวนที่มีลักษณะโคงเวามาก ๆ ไดดีขึ้น แตวิธีการ
น้ีใชการคํานวณที่คอนขางซับซอน เน่ืองจากใชการวนซํ้า 
(Iteration) ในการคํานวณสนามเวกเตอร 
 Wang และ Zhang [5] นําเสนอวิธี CAC (Coulomb 
Active Contour) โดยการประยุกตใชกฎของคูลอมบ 
(Coulomb) ในการคํานวณแรงสําหรับแอ็กทิฟคอนทัวร ซึ่ง
คํานวณไดจากคาเกรเดียนตของผลรวมของแรงท่ีกระทํา
ระหวางทุกพิกเซลในภาพกับทุกพิกเซลท่ีเปนขอบของ
วัตถุ โดยแรงที่กระทําระหวางพิกเซลคํานวณไดจากกฎ
ของคูลอมบ โดยมองวาพิกเซลท้ังสองน้ี คือ ประจุไฟฟา 2 
ประจุที่มีแรงกระทําตอกัน ซึ่งวิธี CAC มีชวงการเคล่ือนที่
เขาหาวัตถุที่กวางขึ้น และใชการคํานวณที่ซับซอนนอย
กวาวิธี GVF แตในบางวัตถุวิธีการน้ียังคงมีปญหาในการ
เคล่ือนที่เขาไปสวนโคงเวาของวัตถุ  
 Li และ Acton [6] ไดนําเสนอวิธีการที่เรียกวา VFC 
(Vector Field Convolution) ซึ่งวิธีการน้ีใชการคอนโวลูชัน
ระหวางภาพขอบกับสนามเวกเตอรที่ ช้ีไปยังแกนกลาง 
(Vector field kernel) สงผลใหแรงท่ีคํานวณไดมีชวงการ
เคลื่อนที่เขาหาวัตถุที่กวาง และทําใหคอนทัวรสามารถ
เคล่ือนที่ เข าไปในสวนที่โคง เว ามาก  ๆ  ของวัตถุได 
นอกจากน้ียังใชการคํานวณที่ซับซอนนอยกวาวิธี GVF 
และ CAC อีกดวย 
 ตัวอยางผลการคํานวณหาสนามเวกเตอรของภาพขอบ
ในรูปที่ 1 (ข) โดยใชวิธี TAC  DVF  GVF  CAC และ 
VFC  แสดงในรูปที่ 2 ตามลําดับ   
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(ก)           (ข) 

   
(ค)           (ง) 

   
                    (จ)          (ฉ)                  (ช) 

รูปที่ 2 สนามเวกเตอรที่คํานวณไดจากวิธี (ก) TAC  
(ข) DVF (ค) GVF (ง) CAC และ (จ) VFC ตามลําดับ 
ภาพขยายบริเวณสวนโคงเวาของวิธี (ฉ) TAC (ช) VFC  

 

 จากรูปที่ 2 จะเห็นไดวาสนามเวกเตอรที่คํานวณไดจาก
วิธี TAC รูป (ก) จะมีลูกศรเฉพาะบริเวณท่ีอยูใกล ๆ กับ
ขอบของวัตถุเทาน้ัน สวนในบริเวณอ่ืน ๆ ที่อยูไกลจาก
ขอบของวัตถุ ขนาดของเวกเตอรจะมีคาประมาณศูนย ซึ่ง
จะสงผลให ถาสวนใดสวนหน่ึงของคอนทัวรวางตัวอยูใน
บริเวณเหลาน้ี คอนทัวรก็จะไมสามารถเคล่ือนที่ไปยังขอบ
ของวัตถุที่ตองการได เน่ืองจากไมมีลูกศรท่ีใชในการบอก
ทิศทางการเคล่ือนที่ น่ันเอง จึงทําใหเกิดปญหาการมีชวง
การเคล่ือนที่เขาหาวัตถุที่จํากัด แตสําหรับวิธี DVF รูป (ข) 
บริเวณที่อยูไกลกับของของวัตถุจะยังคงมีลูกศรบอก
ทิศทางช้ีไปยังขอบของวัตถุที่ได แตอยางไรก็ตามท้ังวิธี 
TAC และ DVF ยังคงประสบกับปญหาสําคัญ คือ ใน
บริเวณที่เปนสวนโคงเวามาก ๆ ลูกศรในบริเวณน้ันจะมี
ทิศทางช้ีไปยังขอบที่ใกลที่สุดของแตละลูกศร จึงทําใหเกิด

สนามเวกเตอรบริเวณโคงเวาลึก ดังแสดงในรูป (ฉ) ซึ่งจะ
สงผลใหคอนทัวรไมสามารถเคล่ือนที่เขาไปในสวนในสุด
ของสวนโคงเวาลึกได เพราะลูกศรหรือเวกเตอรนําทางน้ัน 
มีทิศทางช้ีออกดานขางทั้งหมด สวนวิธีการที่เหลือทั้งวิธี 
GVF รูป (ค) วิธี CAC รูป (ง) และวิธี VFC รูป (จ) ไดมี
การพัฒนาและออกแบบมาเพ่ือแกไขปญหาชวงการ
เคล่ือนที่เขาหาวัตถุที่จํากัด และการเคล่ือนที่เขาไปในสวน
โคงเวาลึก ดังน้ัน สนามเวกเตอรที่คํานวณไดในบริเวณ
โคงเวาลึกน้ี จึงมีลักษณะที่คอย ๆ ช้ีเขาไปในสวนโคงเวา
ลึกไดดังตัวอยางแสดงในรูป (ช)  
 

5. ผลการแบงสวนภาพ 
 จากสนามเวกเตอรในรูปที่ 2 ไดมีการปลอยคอนทัวร
เริ่มตนลงไปบนภาพดังแสดงในรูปที่ 3 (ก) เพ่ือแบงสวน
วัตถุที่เราตองการ และจากผลการแบงสวนภาพที่ไดแสดง
ใหเห็นวา วิธี TAC รูป (ข) และวิธี DVF รูป (ค) ไม
สามารถแบงสวนภาพไดอยางถูกตองสมบูรณ เน่ืองจากไม
สามารถเคล่ือนที่เขาไปในสวนโคงเวาของวัตถุได แต
สําหรับผลท่ีไดจากวิธี GVF รูป (ง) วิธี CAC รูป (จ) และ
วิธี VFC รูป (ฉ) คอนทัวรสามารถเคล่ือนที่เขาไปทุกสวน
ของรูปรางวัตถุที่เราตองการได เน่ืองจากสนามเวกเตอรมี
ลักษณะที่ช้ีเขาไปในสวนโคงเวา น่ันเอง 
 

   
(ก)                 (ข)               (ค) 

   
(ง)                 (จ)               (ฉ) 

รูปที่ 3 (ก) คอนทัวรเริ่มตน ผลการแบงสวนภาพที่ไดโดย
ใชวิธี (ข) TAC (ค) DVF (ง) GVF (จ) CAC และ (ฉ) VFC  

 

 

 นอกจากน้ียังไดมีการทดลองแบงสวนเน้ืองอกสมอง 
(Brain Tumor) ในภาพ MRI จากฐานขอมูล IBSR [8] ซึ่ง
ผลการแบงสวนภาพที่ไดแสดงในรูปที่ 4  
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(ก)                 (ข)               (ค) 

   
(ง)                 (จ)               (ฉ) 

รูปที่ 4 (ก) คอนทัวรเริ่มตน ผลการแบงสวนภาพที่ไดโดย
ใชวิธี (ข) TAC (ค) DVF (ง) GVF (จ) CAC และ (ฉ) VFC  

 

คอนทัวรเริ่มตนไดถูกวางไวบริเวณสวนที่เปนเน้ือ
งอก แสดงในรูปที่ 4 (ก) และจากผลการแบงสวนภาพ จะ
เห็นไดวา วิธีการตาง ๆ ใหผลการแบงสวนเน้ืองอกที่
แตกตางกันออกไป โดยผลที่ไดจากวิธี TAC ในรูป (ข) 
คอนทัวรน้ันไมสามารถเคล่ือนที่เขาไปยังขอบเขตของเน้ือ
งอกที่ตองการไดอยางสมบูรณ เน่ืองจากบางสวนของคอน
ทัวรเริ่มตนน้ันไมมีแรงมากพอที่จะทําใหเคล่ือนที่ไปจนถึง
ขอบเขตของเน้ืองอกได และผลที่ไดจากวิธี DVF ในรูป 
(ค) จะเห็นไดวา มีบางสวนของคอนทัวรเคล่ือนที่ไปติดกับ
สวนที่ไมตองการ มีสาเหตุมาจากลูกศรในสนามเวกเตอรมี
ทิศทางช้ีไปในทิศทางอื่น แทนที่จะเปนขอบเขตของเนื้อ
งอก แตสําหรับผลที่ไดจากวิธี GVF รูป (ง) วิธี CAC รูป 
(จ) และวิธี VFC รูป (ฉ) คอนทัวรสามารถเคล่ือนที่เขาไป
ยังสวนที่เปนเน้ืองอกไดดีกวาสองวิธีแรก เน่ืองจากวิธีการ
เหลาน้ีไดรับการพัฒนาและออกแบบมาใหมีความสามารถ
ในการเคล่ือนที่เขาหาวัตถุไดดีขึ้น น่ันเอง 
 

6. สรุป 
แอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบ เปนวิธีการแบงสวน

ภาพที่มีความยืดหยุนสูงในการออกแบบและพัฒนา โดย
การพัฒนาความสามารถใหกับวิธีการแอ็กทีฟคอนทัวร
แบบใชขอบน้ีจะมุงเนนไปที่การออกแบบสนามเวกเตอรที่
มีประสิทธิภาพ เพ่ือใหลูกศรในสนามเวกเตอรมีทิศทางช้ี
ไปยังขอบเขตของวัตถุที่ เราตองการ แตอยางไรก็ตาม
วิธีการแอ็กทีฟคอนทัวรแบบใชขอบน้ีเหมาะสมกับการ
นําไปใชแบงสวนวัตถุที่มีขอบเขตชัดเจน และในการวาง

ตําแหนงเริ่มตนของคอนทัวรควรจะตองวางไวใหใกลเคียง
กับขอบเขตของวัตถุที่เราตองการเพียงพอ เพ่ือทําใหผล
การแบงสวนภาพที่ไดมีความถูกตองแมนยํามากย่ิงขึ้น 
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