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บทท่ี 4 
วิเคราะหผลการทดสอบระบบ 

 

4.1 กลาวนํา 
ในงานวิจัยนี้ไดทําการทดสอบระบบกับภาพท้ังหมดจํานวน 400 ภาพซ่ึงมีขนาดภาพเปน 

261x320 พิกเซล โดยภาพท่ีนํามาทดสอบระบบนี้เปนภาพท่ีไดจากกลองวงจรปดท่ีบริเวณกลาง
สะพานพระราม 9, ทางดวนอนุสรณสถาน และทางออกไปทางดวน 2 ถ. รัชดาภิเษกจาก 
http://traffic.thai.net ซ่ึงผลการทดสอบระบบแสดงรายละเอียดตอไปนี้ 

 

4.2 ผลการทดสอบระบบ 
งานวิจัยนี้ไดทําการทดสอบระบบการตรวจจับรถจากภาพ โดยทําการฝกสอนระบบกอน 

สําหรับรูปภาพรถท่ีใชฝกสอนระบบแสดงดังรูปท่ี 4.1 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

รูปท่ี 4.1 ภาพรถท่ีใชฝกสอนระบบ 
การทดสอบขอมูลภาพจากฐานขอมูล ในงานวิจัยนี้ใชภาพท่ีไดจากกลองวงจรปดท่ีบริเวณกลางสะพาน
พระราม 9, ทางดวนอนุสรณสถาน และทางออกไปทางดวน 2 ถ. รัชดาภิเษก ซ่ึงมีภาพรถบนถนน
ขนาด 261x320 พิกเซล จํานวนท้ังหมด 400 ภาพ เปนภาพรถชนิดตาง ๆ ท่ีมีความหลากหลายท้ัง
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ทางดานลักษณะรถ ชนิด และสี ของรถ วิธีการประเมินประสิทธิภาพของการตรวจจับภาพรถใน
งานวิจัยนี้ไดใชการคํานวณหาคาความแมนยําของระบบ (accuracy) หรือ ACC ซ่ึงหาไดดังสมการท่ี 
4.1  
 

  
n

TNTPACC +
=        (4.1) 

 
โดยท่ี  TP (true positive) หมายถึงสถานะจริงเปนภาพรถและคัดแยกไดวาเปนภาพรถ  
 TN (true negative) หมายถึงสถานะจริงไมเปนภาพรถและคัดแยกไดวาไมเปนภาพรถ 
 n คือ จํานวนรูปภาพท้ังหมดท่ีใชทดสอบระบบ 
ซ่ึงคา ACC ท่ีดีท่ีสุดคือมีคาเทากับ 1 ยิ่งคา ACC ใกลเคียง 1 มากเทาใด แสดงวาประสิทธิภาพของ
ระบบมีมากไปดวย นอกจากคา ACC แลว งานวิจัยนี้ยังไดคํานวณหาคาอัตราการตรวจจับภาพรถท่ี
พบวาเปนภาพรถถูกตองตามจริง (true positive rate) หรือ TPR  ซ่ึงหาไดดังสมการท่ี 4.2 
 

  
FNTP

TPTPR
+

=        (4.2) 

 
โดยท่ี  TP (true positive) หมายถึงสถานะจริงเปนภาพรถและคัดแยกไดวาเปนภาพรถ 
 FN (false negative) หมายถึงสถานะจริงเปนภาพรถแตคัดแยกไดวาไมเปนภาพรถ 
 
และหาคาอัตราความผิดพลาดท่ีระบบคัดแยกไดวาเปนภาพรถแตสถานะจริงไมใชภาพรถ (false 
positive rate) หรือ FPR ดังสมการท่ี 4.3 
 

  
FPTN

FPFPR
+

=        (4.3) 

 
โดยท่ี FP (false positive) หมายถึงสถานะจริงไมเปนภาพรถแตคัดแยกไดวาเปนภาพรถ 
 TN (true negative) หมายถึงสถานะจริงไมเปนภาพรถและคัดแยกไดวาไมเปนภาพรถ 
 
 
ประสิทธิภาพของระบบแสดงดังตารางท่ี 4.1-4.3 โดยแตละตารางแบงตามขนาดของรถท่ีอยูในภาพ 
 
ตารางท่ี 4.1 ประสิทธิภาพของระบบสําหรับรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 40x40 – 60x60 พิกเซล 
จํานวนรูปรถ
ท่ีใชฝกสอน

ระบบ 

คาพารามิเตอรท่ีไดจาก GA ผลการคัดแยก 

α ρ β TP 
(ภาพ) 

FP 
(ภาพ) 

TN 
(ภาพ) 

FN 
(ภาพ) ACC TPR FPR 

8  (8,13.5] (0.5,0.7] 1 162 52 148 38 0.775 0.810 0.260 
16 (8,15] (0.4,0.8] 1 170 43 158 29 0.820 0.854 0.214 
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24 (7.5,16] (0.3,0.8] 1 182 28 163 27 0.863 0.871 0.147 
32 (7,20.3] (0.3,0.9] 1 201 19 170 10 0.928 0.953 0.101 
40 (7,21] (0.3,1] 1 210 11 172 7 0.955 0.968 0.060 

 
ตารางท่ี 4.2 ประสิทธิภาพของระบบสําหรับรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 60x60 – 80x80 พิกเซล 
จํานวนรูปรถ
ท่ีใชฝกสอน

ระบบ 

คาพารามิเตอรท่ีไดจาก GA ผลการคัดแยก 

α ρ β TP 
(ภาพ) 

FP 
(ภาพ) 

TN 
(ภาพ) 

FN 
(ภาพ) ACC TPR FPR 

8  (8.7,13] (0.5,0.7] 1 152 55 142 51 0.735 0.749 0.279 
16 (8,15.5] (0.4,0.8] 1 168 46 155 31 0.808 0.844 0.229 
24 (7,16] (0.3,0.8] 1 179 32 170 19 0.873 0.904 0.158 
32 (7,19.5] (0.3,0.9] 1 199 20 168 13 0.918 0.939 0.106 
40 (7,20] (0.3,1] 1 200 11 172 7 0.930 0.966 0.060 

 
ตารางท่ี 4.3 ประสิทธิภาพของระบบสําหรับรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 80x80 – 100x100 พิกเซล 
จํานวนรูปรถ
ท่ีใชฝกสอน

ระบบ 

คาพารามิเตอรท่ีไดจาก GA ผลการคัดแยก 

α ρ β TP 
(ภาพ) 

FP 
(ภาพ) 

TN 
(ภาพ) 

FN 
(ภาพ) ACC TPR FPR 

8  (8,13.5] (0.5,0.7] 1 141 56 140 63 0.703 0.691 0.286 
16 (8,15] (0.4,0.8] 1 166 46 157 31 0.808 0.843 0.227 
24 (7.5,16] (0.3,0.8] 1 174 30 170 26 0.860 0.870 0.150 
32 (7,20.3] (0.3,0.9] 1 193 19 168 20 0.903 0.906 0.102 
40 (7,21] (0.3,1] 1 200 17 162 21 0.905 0.905 0.095 

 จากตารางผลการทดสอบระบบท้ัง 3 ตาราง พบวาคาความแมนยํา (ACC) สูงสุดของแตละ
ตารางไดแก ระบบท่ีใชรูปรถท่ีใชฝกสอนระบบจํานวน 40 รูป ซ่ึงมีคาเทากับ 0.955 สําหรับรูปรถท่ีมี
ขนาดอยูในชวง 40x40 ถึง 60x60 พิกเซล สําหรับรูปรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 60x60 ถึง 80x80 พิกเซล
มีคา ACC สูงสุดเทากับ 0.930 และ สําหรับรูปรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 80x80 ถึง 100x100 พิกเซล มี
คาเทากับ 0.905 ดังนั้นจะเห็นวาจํานวนตัวอยางท่ีใชในการฝกสอนระบบมีผลตอประสิทธิภาพของ
การตรวจจับรถ คือ ยิ่งใชจํานวนตัวอยางมากข้ึนยิ่งทําใหระบบมีประสิทธิภาพมากยิ่งข้ึน นอกจากนี้ยัง
เห็นไดวา ขนาดของรูปรถมีผลตอความแมนยําของระบบ ภาพรถท่ีมีขนาดอยูในชวง 40x40 ถึง 
60x60 พิกเซล มีคาความแมนยําท่ีมากกวาภาพรถท่ีอยูในชวง 60x60 ถึง 80x80 พิกเซล สําหรับ
ระบบท่ีใชจํานวนรูปฝกสอนเทากัน และภาพรถท่ีอยูในชวง 60x60 ถึง 80x80 พิกเซล มีคาความ
แมนยําท่ีมากกวาภาพรถท่ีอยูในชวง 80x80 ถึง 100x100 พิกเซล สําหรับระบบท่ีใชจํานวนรูปฝกสอน
เทากัน สําหรับตัวอยางของภาพท่ีไดจากการตรวจจับรถแสดงดังรูปท่ี 4.2 
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รูปท่ี 4.2 ตัวอยางผลการทดสอบระบบการตรวจจับรถจากภาพ 
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รูปท่ี 4.2 (ตอ) ตัวอยางผลการทดสอบระบบการตรวจจับรถจากภาพ 
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รูปท่ี 4.2 (ตอ) ตัวอยางผลการทดสอบระบบการตรวจจับรถจากภาพ 
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