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บทท่ี 3 
ระบบการตรวจจับรถบนถนนจากภาพ 

 

3.1 กลาวนํา 
สําหรับในงานวิจัยนี้ไดพัฒนาระบบการตรวจจับรถบนถนนจากภาพโดยใชภาพท่ีไดจากกลอง

วงจรปด โดยไดแบงระบบออกเปน 2 ข้ันตอน คือข้ันตอนในการสรางสมมติฐานวาเปนรถ และข้ันตอน
ในการพิสูจนวาเปนรถ โดยในข้ันตอนการสรางสมมติฐานวาเปนรถไดใชวิธีการดึงลักษณะเดนของรถ
จากภาพดวยการวิเคราะหองคประกอบหลักสองมิติ หรือ 2DPCA เพ่ือดึงลักษณะเดนของรถจากภาพ
ระดับเทา (gray scale image) และข้ันตอนในการพิสูจนวาเปนรถเปนข้ันตอนในการตรวจจับรถจาก
ภาพ ไดใชทฤษฏีเรโซแนนซแบบปรับตัวไดแบบฟซซ่ี หรือ Fuzzy ART รวมกับการคนหาแบบจีนเนติก 
หรือ GA เพ่ือหาจุดท่ีเปนรถจากภาพ สําหรับรายละเอียดของระบบแสดงในหัวขอตอไป 

 

3.2 การดึงลักษณะเดนของรถจากภาพ 
ในข้ันตอนนี้ระบบใชการวิเคราะหองคประกอบหลักในการดึงลักษณะเดนรถจากภาพระดับ

เทา โดยนําภาพจากกลองวงจรปดมาแปลงใหเปนภาพระดับเทา แลวใช 2DPCA ในการดึงลักษณะ
เดนของรถจากภาพระดับเทา ดังแสดงในรูปท่ี 3.1 

 

ภาพจากกลองวงจรปด ภาพระดับเทา เวกเตอรลักษณะเดนของรถ
2DPCA

 
รูปท่ี 3.1 ระบบการดึงลักษณะเดนของรถจากภาพ 

 
ซ่ึงระบบจะตองมีการฝกสอนกอน โดยใช 2DPCA ในการดึงลักษณะเดนรถจากภาพระดับเทา โดยมี
ข้ันตอนดังนี้ เวกเตอรการฉายท่ีเหมาะสมท่ีสุด X1, … , Xd ถูกนํามาใชในการสรางเวกเตอรการฉาย
ลักษณะเดน (projected feature vectors) Y1, … , Yd  สําหรับภาพตัวอยาง A ไดคาดังสมการ
ตอไปนี้ 
 
                             dkkk ,,2,1, == AXY       (3.1) 
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โดยท่ีจํานวนของเวกเตอรลักษณะเดน (d) นี้มีความสัมพันธกับความชัดเจนของการสรางภาพข้ึนมา
ใหม กลาวคือ ยิ่งจํานวนเวกเตอรมีมากยิ่งทําใหความชัดเจนของการสรางภาพข้ึนมาใหมมากข้ึนตามไป
ดวย ดังแสดงในรูปท่ี 3.2 
 

 
ภาพตนแบบ 

 
d = 2 

 
d = 4 

 
d = 10 

 
d = 20 

 
d = 30 

รูปท่ี 3.2 การสรางภาพข้ึนมาใหมจากเวกเตอรการฉายลักษณะเดนซ่ึงสัมพันธกับคา  d 
 

เวกเตอรลักษณะเดนของภาพ Yk ท่ีไดจากการใชภาพตัวอยางฝกสอนท่ีเปนภาพลักษณะเดียวกันจะมี
เวกเตอรลักษณะเดนรวมกัน ดังแสดงในรูปท่ี 3.3 และ 3.4 
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ภาพท่ีใชฝกสอนระบบ เวกเตอรลักษณะเดน 
 

รูปท่ี 3.3 ภาพรถท่ีใชในการฝกสอนระบบและเวกเตอรลักษณะเดนท่ีได 
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ภาพท่ีใชฝกสอนระบบ เวกเตอรลักษณะเดน 
 

รูปท่ี 3.4 ภาพท่ีไมใชรถท่ีใชในการฝกสอนระบบและเวกเตอรลักษณะเดนท่ีได 
 

จากรูปท่ี 3.3 และ 3.4 แสดงใหเห็นวา เวกเตอรลักษณะเดนท่ีไดจากการฝกสอนระบบดวยรูปภาพ
ของรถ และไมใชรถ มีลักษณะท่ีแตกตางกันอยางเห็นไดชัด ดังนั้นจึงสามารถนําเวกเตอรลักษณะเดนท่ี
ไดนี้มาใชในการตรวจจับภาพรถได ซ่ึงจะแสดงรายละเอียดดังหัวขอตอไป 
 

3.3 การตรวจจับรถจากภาพ 
ในข้ันตอนนี้ระบบไดทําการตรวจจับรถจากภาพ หรือ การหาจุดท่ีเปนรถในภาพท่ีไดจากกลอง

วงจรปด สําหรับงานวิจัยนี้ไดใช Fuzzy ART ในการตรวจจับโดยใช GA ในการหาคาพารามิเตอรของ 
Fuzzy ART โครงสรางของระบบแสดงดังรูปท่ี 3.5 
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F0 : Prepared layer

F1 : Comparison layer

F2 : Competition layer

rWij

α

β

2DPCA

2DPCA

GAFuzzy ART

 
 

รูปท่ี 3.5 โครงสรางของระบบตรวจจับรถจากภาพ 
 

 3.3.1 การตรวจจับรถจากภาพดวย Fuzzy ART สําหรับระบบการตรวจจับรถจากภาพได
ใช Fuzzy ART ในการตรวจหาตําแหนงท่ีเปนรถจากภาพอินพุต จากรูปแสดงใหเห็นวา ระบบการ
ตรวจจับรถจากภาพไดใชคาเวกเตอรลักษณะเดนท่ีไดจากการฝกสอนระบบดวย 2DPCA มาเปนอินพุต
ใหกับชั้น F1 (comparison layer) ซ่ึงเปนชั้นสําหรับการเปรียบเทียบคาของโครงขาย Fuzzy ART 
เพ่ือใหโครงขายปรับคาน้ําหนักประสาทเปรียบเทียบกับรูปภาพอินพุตท่ีตองหาตําแหนงของรถในภาพ 
รายละเอียดข้ันตอนของ Fuzzy ART มีรายละเอียดดังนี้ 

อินพุตของระบบ : โครงขายใชเวกเตอรลักษณะเดน Yk เปนอินพุตของระบบโดยแตละ
อินพุต Y เปนเวกเตอรมีขนาดเทากับ M เขียนแทนไดเปน (Y1,…,YM) โดยแตละองคประกอบเปนคา
ลักษณะเดนท่ีนํามาทําการปรับใหมีคาอยูในชวง [0, 1] 

เวกเตอรน้ําหนักประสาท (weight vector) : แตละหมวดหมูของเวกเตอร j สัมพันธกับ
เวกเตอรน้ําหนักประสาทท่ีปรับคาได  ),...,( 1 jMjj ww≡w โดยท่ี Nj ,...,1=  กําหนดคาเริ่มตนของ

เวกเตอรน้ําหนักประสาทใหมีคาเทากับ 1 ดังสมการท่ี 3.2 
 

1...1 === jMj ww                            (3.2) 
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พารามิเตอร : พลวัตของ Fuzzy ART คํานวณหาจากคาพารามิเตอรตาง ๆ ของระบบ 3 คา 

ดังนี้ 
- คาพารามิเตอรทางเลือก (choice parameter) หรือ α ซ่ึงเปนพารามิเตอรท่ีใชในชั้น

เปรียบเทียบคา (comparison layer) หรือชั้น F1 ซ่ึงจะตองมีคา 1>α   

- คาพารามิเตอรการเรียนรู (learning rate parameter) หรือ β  ซ่ึงเปนพารามิเตอร

สําหรับใชในการปรับคาน้ําหนักประสาท jMw ซ่ึงมีคาเปน ]1,0[∈β   

- คาพารามิเตอรสอดสอง (vigilance parameter) หรือ ρ  เปนพารามิเตอรท่ีใชสําหรับ

ตัดสินวาเปนขอมูลกลุมเดียวกันหรือไม ถูกใชในชั้นแขงขัน (competition layer) หรือ
ชั้น F2 โดยตองมีคาเปน ]1,0[∈ρ  

ข้ันตอนการจัดหมวดหมูของระบบ : สําหรับแตละอินพุต Y และหมวดหมู j คาฟงกชัน
ทางเลือก (choice function) หรือ Tj กําหนดไดดังสมการท่ี 3.3 

  

 
j

j
jT

w

wY
Y

+

∧
=
α

)(                           (3.3) 

 
โดยท่ีตัวโอเปอรเรเตอร Fuzzy AND (∧ ) คํานวณหาไดดังสมการท่ี 3.4 
 
 ),min()( iii yx≡∧ yx                           (3.4) 

 
และเครื่องหมายนอรม (norm) .  กําหนดไดดังสมการท่ี 3.5 

 

 ∑
=

≡
M

i
ix

1
x                            (3.5) 

 
สําหรับสัญลักษณ )(YjT  ในสมการท่ี 3.3 เขียนเปนสัญลักษณใหมเพ่ือใหงายข้ึนเปน Tj เม่ือ

คาอินพุต Y กําหนดใหคงท่ี จัดหมวดหมูตามคามากท่ีสุดกําหนดใหเปนกลุม J ดังนี้ 
 
 { }NjTT jj ,...,1:max ==                          (3.6) 

 
ถาคามากท่ีสุด Tj มีมากกวาหนึ่งคา ใหเลือกหมวดหมูท่ีมีคา j นอยท่ีสุด  
การเกิดเรโซแนนซ หรือ การรีเซ็ตคา (Resonance or reset) : การเกิดเรโซแนนซจะเกิด

เม่ือ ฟงกชันการจับคูของการเลือกหมวดหมูถึงคาเกณฑการสอดสอง (vigilance criterion) นั่นคือถา 
 

 ρ≥
∧

Y
wY j                            (3.7) 
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ระบบจะทําการปรับคาการเรียนรูซ่ึงจะกลาวถึงในหัวขอตอไป สวนกระบวนการเกิดการรีเซ็ต

คาท่ีเกิดการจัดคูไมตรงกัน (mismatch reset) จะเกิดข้ึนเม่ือ 
 

 ρ<
∧

Y
wY j                            (3.8) 

 
คาของฟงกชันทางเลือก Tj จะถูกรีเซ็ตใหมีคาเปน -1 สําหรับในระหวางการนําเสนออินพุต

เพ่ือเลือกหมวดหมู หมวดหมูกลุม J ถูกเลือกตามสมการท่ี 3.6 จากนั้นกระบวนการคนหาจะ
ดําเนินการตอไปเรื่อย ๆ จนกระท่ังไดคากลุม J ท่ีบรรลุคาตามสมการท่ี 3.7  

การเรียนรู (Learning) : เวกเตอรน้ําหนักประสาท w j ถูกปรับปรุงคาใหมตามสมการท่ี 3.9  
 
 )()()( )1()( old

j
old
j

new
j Y www ββ −+∧=                         (3.9) 

 
โดยถาตั้งคาให 1=β  จะทําใหมีการเรียนรูท่ีเร็ว 
จากกระบวนการทํางานของโครงขาย Fuzzy ART จะเห็นวาประสิทธิภาพการทํางานของ

ระบบข้ึนอยูกับคาพารามิเตอรของระบบ 3 คานี้ ดังนั้นตองมีกระบวนการในการเลือกคาพารามิเตอร
ท้ัง  3 นี้ใหเหมาะสมท่ีสุด สําหรับงานวิจัยนี้ไดใชการคนหาแบบจีนเนติกเปนตัวชวยในการคนหาดัง
รายละเอียดในหัวขอตอไป 

3.3.2 การคนหาคาพารามิเตอรดวย GA สําหรับงานวิจัยนี้ไดใช GA เปนเครื่องมือในการ
ชวยคํานวณท่ีคอยทํางานอยูขาง ๆ ระบบ Fuzzy ART โดยมีรายละเอียดการทํางานดังนี้ 

สรางประชากรเริ่มตน : สําหรับคาประชากรในแตละรุน ใหสรางคาโครโมโซม โดยแตละ

โครโมโซมประกอบไปดวยคาพารามิเตอรท้ัง 3 ของ Fuzzy ART ซ่ึงก็คือคา α, r และ β  จํานวน N 
ชุดโดยท่ี 1>α , ]1,0[∈ρ  และ ]1,0[∈β   

การประเมินคาประชากร : สําหรับระบบนี้ใชการประเมินคาประชากรโดยการหาคาความ
ผิดพลาดกําลังสองเฉลี่ย (mean square error) หรือคา MSE ของคาเวกเตอรคุณลักษณะเดนของ
ภาพรถท่ีไดจากการฝกสอน เทียบกับคาเวกเตอรคุณลักษณะเดนของภาพท่ีคาดวาจะเปนรถท่ีไดจาก
โครงขาย Fuzzy ART ดังสมการท่ี 3.10  

 

 ∑
=

−=
M

i
i

T
i YY

M
MSE

1

1
                       (3.10) 

 
โดยท่ี  MSE  เปนคาความผิดพลาดกําลังสองเฉลี่ยของโครโมโซม 
 T

iY   เปนเวกเตอรคุณลักษณะเดนของภาพรถท่ีไดจากการฝกสอน 

iY  เปนเวกเตอรคุณลักษณะเดนของจุดภาพท่ีคิดวาจะเปนรถท่ีไดจากโครงขาย 

Fuzzy ART 
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M เปนจํานวนของเวกเตอรคุณลักษณะเดน 
 ใชคา MSE นี้เปนคาความเหมาะสมของแตละโครโมโซม โดยถาชุดโครโมโซมใดมีคา MSE 
นอย แสดงวามีความเหมาะสมมาก 
 ปฏิบัติการทางสายพันธุ : เม่ือไดคาความเหมาะสมของแตละโครโมโซมแลว ระบบใชคา
ความเหมาะสมโดยตรงสําหรับการคัดเลือกสายพันธุ แลวนําโครโมโซมท่ีมีความเหมาะสมมาก มาทํา
การปฏิบัติการทางสายพันธุ สําหรับงานวิจัยนี้ไดเลือกใชการทําครอสโอเวอรแบบจุดเดียว รวมกับการ
ทํามิวเตชันเพ่ือใหไดโครโมโซมลูกหลานใหม 
 การแทนท่ี : หลังจากท่ีระบบไดโครโมโซมลูกหลานแลว จะนําโครโมโซมลูกหลานใหมนี้ไป
แทนท่ีประชากรรุนเกา สําหรับงานวิจัยนี้ไดใชการแทนท่ีประชากรแบบบางสวน (Partial GA) โดย
นําเอาประชากรลูกหลานไปแทนท่ีประชากรเดิมเพียงบางสวนเทานั้น โดยพิจารณาจากคาความ
เหมาะสมของโครโมโซม 
 ระบบจะทํางานซํ้าข้ันตอนดังกลาวขางตนไปเรื่อย ๆ จนกระท่ังไดคาความเหมาะสมท่ีนอย
กวาคาท่ีตั้งไว หรือจนกระท่ังครบรอบท่ีตั้งไว ทําใหระบบไดคาพารามิเตอรท่ีเหมาะสมท่ีสุดท่ีจะทําให
ระบบมีประสิทธิภาพมากท่ีสุดได 

3.3.3 การแบงขนาดรถออกตามสัดสวนของภาพ เมตริกซของลักษณะเดนของรถซ่ึงถูกใช
ในการตรวจจับรถในภาพ นั้นแตละภาพท่ีนํามาตรวจจับถูกแบงออกเปนสัดสวนท่ีแตกตางกัน  ซ่ึง
ขนาดของภาพรถท่ีใชในการฝกสอนระบบสําหรับงานวิจัยนี้ไดใชขนาดภาพ 50x50 พิกเซล และจาก
หัวขอการดึงลักษณะเดนของรถจากภาพเราไดเลือกใชเวกเตอรลักษณะเดนจํานวน 5 เวกเตอร ดังนั้น
เมตริกซลักษณะเดนของภาพท่ีใชในระบบนี้จึงมีขนาด 50x5 ดังนั้นสําหรับรถท่ีมีขนาดแตกตางจากนี้
ในแตละขนาดของภาพท่ีแบงเปนสัดสวนแลวจะถูกลดหรือเพ่ิมขนาดใหมีขนาดเปน 50x50 พิกเซลโดย
ใชวิธีการไบลิเนียร (bilinear method) [18] ซ่ึงทําใหระบบนี้สามารถตรวจจับรถท่ีมีขนาดแตกตางกัน
ไดโดยใชภาพรถในการฝกสอนเพียงขนาดเดียว ผลของระบบการตรวจจับรถของงานวิจัยนี้แสดง
รายละเอียดในบทตอไป 
 

 
 

รูปท่ี 3.6 การแบงภาพออกเปนสัดสวนตาง ๆ 
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