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บทท่ี  1 
บทนํา 

1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

รถจักรยานยนตไดถูกนํามาใชงานอยางกวางขวางในระบบการขนสงของหลายๆ

ประเทศ ขอดีของรถจักรยานยนตที่ไดเปรียบยานพาหนะอยางอ่ืนคือ มีราคาถูก คาบํารุงรักษาต่ํา 

และสามารถใชงานไดดีกับสภาพการจราจรทีห่ลากหลาย แมการจราจรที่ติดขัดก็ตาม ดวยเหตุผล

ดังกลาวทําใหปริมาณรถจักรยานยนตตามทองถนนมีเปนจํานวนมาก เม่ือใดก็ตามที่มีอุบัตเิหตุ

เกิดข้ึน จึงเกิดความยากลําบากตอเจาหนาที่ตํารวจ ในการบนัทึกหมายเลขทะเบียนของ

รถจักรยานยนตเม่ือมีอุบัตเิหต ุ อาชญากรรม หรือมีการฝาฝนกฎจราจรเกิดข้ึน อีกปญหาหนึ่งคือ 

การไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนต ซึ่งนอกจากจะเปนการฝาฝนกฎหมายแลว ยังเปน

ชองทางในการกระทําความผิดของอาชญากรดวย ทําใหเจาหนาทีต่ํารวจตองเขมงวดเปนพเิศษ ใน

บางพื้นที่ ดังตัวอยางในรปูที่ 1.1 ซึ่งแสดงใหเห็นปายกวดขันการไมติดแผนปายทะเบียน 

ทางออกทางหนึง่ในการแกปญหาขางตนคือการใชระบบอัตโนมัติที่สามารถ

ตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต และรถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบียนได โดยระบบ

อัตโนมัติจะเร่ิมจากการตรวจหารถจักรยานยนตที่ว่ิงผานกลองตรวจจับ แลวจึงตรวจหาตําแหนง

ของปายทะเบียน และรูจําหมายเลขทะเบยีน หรือเพื่อตรวจสอบวารถจักรยานยนตติดแผนปาย

ทะเบยีนหรือไม ถาพบวาไมติดแผนปายทะเบียน ระบบก็จะสงสัญญาณใหกลองที่อยูในตําแหนง

ถัดไป ถายภาพดานหนาของรถจักรยานยนตนั้น หรือแจงตอเจาหนาที่ตํารวจที่อยูในเสนทางที่

รถจักรยานยนตคันนั้นจะผาน ใหดําเนินการจับกุมตอไป 

งานวิจัยนี้จึงไดเสนอวิธีการสําหรับตรวจหา รถจักรยานยนต ปายทะเบียน

รถจักรยานยนตและยังสามารถระบุวารถจักรยานยนตคนัใดไมติดแผนปายทะเบียนไดอีกดวย 

วิธีการนี้จะถกูทดสอบกับรถจักรยานยนต และปายทะเบยีนที่มีใชอยูในประเทศไทย 
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(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 1.1 ปายกวดขันการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจกัรยานยนต 

1.2 วัตถุประสงคของการวิจยั 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคในการเสนอวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและแผนปาย

ทะเบยีนของรถจักรยานยนต โดยสามารถบอกถงึรถจกัรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบียนได  

1.3 ขอบเขตของการวิจัย 

1. รูจําเพื่อที่จะระบกุารมีอยูของรถจกัรยานยนต และตําแหนงของปายทะเบียน

ของภาพเทานั้น ไมมีการรูจําตัวอักขระบนปายทะเบียน 
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2. ทดสอบกบัปายทะเบยีนรถจักรยานยนตที่มีใชอยูในประเทศไทย  

3. ภาพรถจักรยานยนต เปนภาพถายดานหลัง 

4. ทดสอบในเวลากลางวันที่มีแสงสวางเพียงพอ สําหรับการถายภาพไดชัดเจน 

5. ไมรวมในกรณีภาพรถจักรยานยนตและยานพาหนะคันอ่ืนซอนทบักัน หรือ

รถจักรยานยนตปรากฏไมเต็มทั้งคัน  

6. ทดสอบกับภาพที่ไดจากกลองถายภาพนิ่ง ซึ่งถายจากความสูงประมาณ 6-7 

เมตร จากผิวถนน 

7. ยานพาหนะทีเ่กิดจากการนําจักรยานยนตไปพวงตอ จนทําใหมีลอมากกวา

สองลอ ไมถือวาเปนรถจักรยานยนตในงานวจิัยนี ้

1.4 วิธีดาํเนินการวิจัย 

1. ศึกษางานวิจัยที่ผานมา ซึ่งเกีย่วของกับการตรวจหายานยนตและปายทะเบียน 

2. ศึกษาขอมูลลักษณะ และรายละเอียดของปายทะเบียนรถจักรยานยนตจริง

ของประเทศไทย 

3. ออกแบบอัลกอริทึมเบื้องตน ที่จะใชในการพัฒนาโปรแกรม 

4. ทดสอบการทํางานเบื้องตนของโปรแกรม เพื่อนําผลลัพธที่ไดมาวิเคราะหหา

จุดบกพรอง และปรบัปรุงแกไข 

5. ทดสอบการทํางานของโปรแกรมจริงและนําขอมูลมาสรุปผล เพื่อจัดทํา

วิทยานิพนธตอไป 
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บทท่ี  2 
ทฤษฏีและงานวิจัยท่ีเก่ียวของ 

งานวิจัยนี้ ไดนําเอา ทฤษฎีจากการประมวลผลภาพดิจทิลั และทฤษฎีการเรียนรู

ของเคร่ืองมาใช ซึ่งไดแยกอธิบายเปนขอๆ ดังตอไปนี้  

2.1 การทําภาพสีใหเปนระดบัเทา (Converting Color Image into Gray-Level Image) [1] 

ภาพที่ถูกแทนในแบบจําลองสี RGB แบงเปน 3 สวนประกอบ คือ สีแดง สีเขียว 

และสีน้ําเงิน โดยในภาพ 8 บิต แตละสีจะมีคาตัง้แต 0 ถึง 255 ถาหากตองการแปลงภาพสีใหเปน

ภาพระดับเทา สามารถทําไดโดยการดึงคาสีแดง รอยละ 29.9 สีเขียว รอยละ 58.7 และสีน้ําเงิน 

รอยละ 11.4 มารวมกัน ซึ่งผลรวมที่ไดกค็ือคาระดับเทา ตัวอยางเชน พิกเซลในภาพสีภาพหนึ่งมี

คา สีแดงเปน 120 สีเขียวเปน 200 และสีน้ําเงนิเปน 140 การแปลงพิกเซลนีใ้หเปนระดับเทา ทําได

ดังนี ้

คาของสีแดง ถูกดึงมารอยละ 29.9 จะได 120*0.299 เทากับ 35.88 

คาของสีเขียว ถูกดึงมารอยละ 58.7 จะได 200*0.587 เทากับ 117.40 

คาของสีน้ําเงิน ถกูดึงมารอยละ 11.4 จะได 140*0.114 เทากับ 15.96 

เม่ือนําคาทั้งหมดมารวมกัน 35.88+117.40+15.96=169.24 แตเนื่องจากคา

ระดับเทาเปนคาจํานวนเต็ม ดังนัน้ จะไดคาระดบัเทาเปนของพิกเซลนี้เปน 169 เมื่อใชวิธีการนี้กับ

ทุกพิกเซลในภาพ ภาพสีก็จะถกูแปลงเปนภาพระดับเทา ขอสังเกตเพิ่มเติม ถาหากภาพสีมีพิกเซล

สีขาวอยูในภาพ ซึ่งมีคาสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงินเปน 255 เทากนั สามารถแปลงเปนระดับเทาได

เปน 255*0.299+255*0.587+ 255*0.114=255 ซึ่งก็จะเปนสีขาวเชนเดิม พิกเซลสีดํากเ็ปนใน

ลักษณะเดียวกัน นั่นคือ คาสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงินเปน 0 เทากัน เม่ือแปลงเปนระดบัเทาจะได 

0*0.299+0*0.587+ 0*0.114=0 ซึ่งจะไดเปนสีดําเชนเดิม 

2.2 การหาขอบโดยตวัดาํเนินการโซเบล (Sobel Edge Detection) [1] 

การหาขอบโดยใชตัวดําเนินการโซเบลเปนวิธีหนึง่ที่นยิมใชหาขอบของวัตถุใน

ภาพ สามารถทําไดโดยการใชหนากาก (Mask) ขนาด 3x3 พิกเซล ทําคอนโวลูชั่น (Convolution) 

กับภาพในทิศทางแกน x และแกน y ซึ่งเปนวิธีการที่มีประสิทธิภาพ และไมซับซอนในการใชงาน 

สามารถแบงออกเปน 2 รูปแบบ ดังแสดงในรูปที่ 2.1 (ก) และ (ข) 
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 (ข) ในทิศทางแนวตั้ง 

รูปที่ 2.1 คาของหนากาก ขนาด 3x3 พิกเซล ของตัวดําเนนิการโซเบล ในแนวนอนและแนวตั้ง 

ผลลัพธจากการใชตัวดําเนนิการโซเบลในรูปที ่ 2.1 จะไดภาพที่เปนขอบแนวนอน 

และขอบแนวตั้ง ดังแสดงตัวอยางในรูปที่ 2.2 

 
 (ก) รูปตัวอยางตนฉบบั ที่เปนภาพระดับเทา 

 

 
 (ข) ผลลัพธจากการใชตัวดําเนินการโซเบลแนวนอน 
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 (ค) ผลลัพธจากการใชตัวดําเนนิการโซเบลแนวตั้ง 

รูปที่ 2.2 ผลลัพธตางๆ จากการใชตัวดําเนินการโซเบล 

2.3 การหาคาเฉลี่ยระดับเทา (Averaging Gray Level) [1]  

 การหาคาเฉล่ียระดบัเทา เปนการนําเอาหลักสถิติมาอธบิายลายผิว (Texture) 

ในพื้นที่ใดๆ ของภาพที่เปนระดับเทา โดยให r เปนตัวแปรสุม (Random Variable) ซึ่งแทนระดับ

เทา, ให ( )ip r  เปนความนาจะเปน (Probability) ของการเกิดข้ึนของระดบัเทา ir  และ 

0,1,2,..., 1i L= −  แทนคาของระดับเทา ดังนั้น จะไดโมเมนที่ 
thn  ของ r รอบคาเฉลี่ยเปน ดังนี ้

∑
−

=

−=
1

0
)()()(

L

i
i

n
in rpmrrμ   (2.1) 

ที่ซึ่ง m  ก็คือคาเฉล่ียของ r หรือก็คือ คาเฉล่ียระดบัเทานั้นเอง นิยามไดเปน 

∑
−

=

=
1

0
)(

L

i
ii rprm     (2.2) 

2.4 การแปลงภาพระดบัเทาใหเปนภาพฐานสอง (Converting Gray Level Image into 
Binary Image) [1] 

สมมุติใหภาพระดับเทาภาพหนึ่ง มีการแทนคาระดับเทาแตละจุดพกิเซลดวย 

( , )f x y  โดยภาพนี้จะมีวัตถุที่มีความสวาง และพื้นหลงัที่มืดกวา ในการที่จะแยกวัตถุดังกลาวออก

จากฉากหลงัไดนั้น วิธีหนึ่งคือ การกําหนดคาขีดแบง (Threshold) มาคาหนึ่ง เขียนแทนดวย T  ใน

การทําภาพใหเปนภาพฐานสองนั้น จะกําหนดใหจุดใดๆ ในภาพ ( , )x y  ที่มีคา ( , )f x y T>  เปน

จุดของวัตถุ สวนอ่ืนที่ไมใชตามเงื่อนไขนี้ เปนจดุของพื้นหลัง ดังนั้นสามารถนยิามภาพฐานสอง 

( , )g x y  ไดดังนี้ 
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1 ( , )
( , ) 0 ( , )

if f x y T
g x y if f x y T

>⎧
= ⎨ ≤⎩

   (2.3) 

( , )g x y  ที่ใหคาเปน 1 เปนพิกเซลในตําแหนงบนวัตถุ สวนที่ใหคาเปน 0 เปน

พิกเซลในตําแหนงบนพืน้หลัง คา 1 และ 0 นี้ ในทางปฏิบัติ อาจจะกําหนดใหเปนคาระดบัเทาได 

กลาวคือใหเปน 255 และ 0 ตามลําดับ จะทําใหไดภาพที่เปนภาพฐานสอง (Binary Image) ที่มี

เพียงสีขาวกับดําได สําหรับตัวอยางภาพฐานสอง แสดงดงัรูปที่ 2.3 

 
(ก) ตัวอยางของภาพระดับเทากอนการทําเปนภาพฐานสอง 

 

 
(ข) ตัวอยางหลังภาพระดบัถูกทําเปนภาพฐานสอง 

รูปที่ 2.3 ตัวอยางภาพฐานสอง 
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2.5 ขายงานประสาทเทียม (Artificial Neural Network) [2]   

เพื่อใหสามารถอธิบายไดงายขึ้น จะเร่ิมอธิบายจากหนวยยอยแบบงายที่สุดของ

ขายงานประสาทเทียมคือ เพอรเซปตรอน และขายงานแบบเดีย่วๆ ตอไปจึงจะอธิบาย ขายงาน

แบบหลายชั้น การเรียนรูโดยใชการแพรกระจายยอนกลับ และฟงกชันแบบซกิมอยด ซึ่งไดถูกใชใน

งานวิจัยนี ้

2.5.1 เพอรเซปตรอน (Perceptrons)  

หนวยยอยแบบงายที่สุดของขายงานประสาทเทียม เรียกวา เพอรเซปตรอน ดัง

แสดงในรูปที่ 2.4 โดยเพอรเซปตรอนนี้ จะมีการรับเวกเตอรของอินพุตที่เปนคาจํานวนจริง และถา

ผลลัพธมากกวาคาขีดแบง จะใหเอาทพุต เปน 1 แตถาผลลัพธตางไปจากนี้ จะใหเอาทพุตเปน   -1   

 

  
รูปที่ 2.4 ตัวอยางของเพอรเซปตรอน (Perceptron) [2] 

ถากําหนดให อินพุต แทนดวย 1x  ถึง nx  และใหเอาทพุต แทนดวย 

1( ,..., )no x x  ซึ่งสามารถคํานวณดวยเพอรเซปตรอน เปน 

+ + + + >⎧
= ⎨−⎩

0 1 1 2 2

1

1 ... 0
( ,..., ) 1

n n

n

if w w x w x w x
o x x otherwise   (2.4) 

ที่ซึ่ง แตละ iw  แทน คาคงทีจ่ํานวนจริง หรือ น้ําหนัก (Weight) ที่นํามาคํานวณกับอินพุต ix  

เพื่อที่หาเอาทพุตของเพอรเซปตรอน ซึ่งจะสังเกตวา − 0w  เปนคาขีดแบง ที่ผลรวมเชิงเสนแบบ

ถวงน้ําหนกัของอินพุต + +1 1 ... n nw x w x  ตองมากกวาเพื่อทีจ่ะทําใหเอาทพตุเปน 1 
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เพื่อใหชัดเจนขึ้น จะแทนคาอินพตุคงที่ =0 1x  ทําใหสามารถเขียนสมการ

ดานบนไดเปน 
=

>∑
0

0
n

i i
i

w x  หรือในรูปเวกเตอรจะไดเปน ⋅ >r r 0w x  เพื่อความกระชับ จะ

เขียนฟงกชนัเพอรเซปตรอนไดเปน 

 

= ⋅r r r( ) sgn( )o x w x      (2.5) 

ที่ซึ่ง 
>⎧

= ⎨−⎩

1 0
sgn( ) 1

if y
y otherwise    (2.6) 

เพอรเซปตรอนสามารถถกูมองเปนการแทนระนาบการตัดสินใจแบบหลายมิติ 

(Hyperplane Decision Surface) ในปริภูมิ n มิติ (n - dimensional) ของกรณีตัวอยาง โดยเพอร

เซปตรอนจะใหคาเอาทพุต 1 สําหรับ กรณีตัวอยางวางอยูบนดานหนึ่งของระนาบหลายมิติ และให

คาเอาทพุต -1 สําหรับ กรณีตัวอยางวางอยูบนดานอ่ืนของระนาบหลายมติิ ดังแสดงในรูปที่ 2.5 

  
(ก)         (ข) 

รูปที่ 2.5 พื้นผิวการตัดสินใจ (Decision Surface) ที่ถูกแทนดวยเพอรเซปตรอน สองอินพุต (ก) 

เซตของตัวอยางสอน และผิวการตัดสินใจของเพอรเซปตรอน ที่จําแนกไดอยางถูกตอง (ข) เซตของ

ตัวอยางสอนที่ไมสามารถแยกเชิงเสนได ซึ่งก็คือไมสามารถจําแนกโดยใชเสนตรงได สําหรับ 1x  

และ 2x  เปนอินพุตของเพอรเซปตรอน และตัวอยางบวกถูกแทน “+” ตัวอยางลบถูกแทน “-“ [2] 
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2.5.2 ขายงานหลายชัน้และการแพรกระจายยอนกลับ 

เพอรเซปตรอนเดี่ยวๆ สามารถแสดงถึงระนาบการตัดสินใจเชงิเสน (Linear 

Decision Surface) ไดเทานัน้ ในทางตรงกันขาม ขายงานหลายชัน้ (Multilayer Networks) ที่

เรียนรูโดยใชอัลกอริทึมแบบการแพรกระจายยอนกลบั (Backpropagation Algorithm) สามารถ

แสดงถึงผิวตัดสินใจแบบไมเชิงเสน (Non-Linear Decision Surface) ได ตัวอยางเชน ขายงาน

หลายชัน้ และผิวตัดสินใจชดุหนึง่ ซึ่งมีหนาที่สําหรบัการรูจําเสียงพูด รวมทั้งการแยกเสียงทีเ่ปนไป

ไดจํานวน 10 เสียงสระ ที่อยูในรูป “h_d” เชน “hid,” “had,” “head,” “hood,” เปนตน สัญญาณ

อินพุตถูกแทนดวยพารามเิตอร สองจํานวน ที่ไดมาจาก การวิเคราะหเชิงสเปกตรัมของเสียง ทําให

สามารถมองผิวตัดสินใจใหเปนปริภูมิกรณีตัวอยาง 2 มิติ ดังแสดงในรูป 2.6 

 

 
รูปที่ 2.6 พื้นที่การตัดสินใจของขายงานหลายชั้นแบบปอนไปหนา ขายงานนี้ถกู สอนเพื่อให

สามารถรูจําเสียงสระ และตัดสินใจเลือกเสยีงใดเสียงหนึ่ง ใน 10 เสียง ที่อยูในรูป “h_d” (เชน 

“had,” “hid” เปนตน) โดยมีอินพตุ 2 พารามิเตอร คือ F1 และ F2 ที่ไดจากการวเิคราะหสเปกตรัม

เสียง สําหรับขายงานเอาทพุตทั้ง 10 นั้น กค็ือ 10 เสียงสระที่เปนได [2] 

ส่ิงที่ตองการคือหนวยยอยของขายงาน (Unit) ที่ใหเอาทพุตที่เปนฟงกชนัแบบไม

เชิงเสน แตเปนฟงกชันที่หาอนุพนัธได (Differentiable Function) ดวย ทางออกหนึ่งคือ การใช

หนวยซิกมอยด (Sigmoid Unit) ซึ่งมีลักษณะเหมือนเพอรเซปตรอน แตจะมีลักษณะปรับเรียบ 

และเปนฟงกชนัแบบขีดแบงทีห่าอนุพันธได (Differentiable Threshold Function) ดังแสดงในรูป

ที่ 2.7 
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รูปที่ 2.7 หนวยขีดแบงซิกมอยด (Sigmoid Threshold Unit) [2] 

หนวยซิกมอยดจะคํานวณการรวมกันเชิงเสนของอินพุต หลังจากนัน้ จะหาคาขีด

แบงเพื่อใหไดผลลัพธตอไป อยางไรก็ตาม เอาทพุตที่เปนคาขีดแบงนั้น จะเปนฟงกชันตอเนื่องของ

อินพุต หรือพูดอีกอยางคือ หนวยซกิมอยดคํานวณเอาทพตุ o  ไดเปน 

( )o xσ ω= ⋅
r r

    (2.7) 

โดยที ่
1

( )
1 y

y
e

σ −=
+

    (2.8) 

σ  คือ ฟงกชัน ซิกมอยด หรือ ฟงกชนั ลอจิสติก เอาทพุตจะอยูในชวง 0 ถึง 1 ข้ึนกับอินพุต 

2.5.3 อัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับ (Backpropagation Algorithm)  

อัลกอริทึมนี้ เรียนรูคาเวกเตอรน้ําหนกั สําหรับขายงานปอนไปหนาแบบหลายชัน้ 

โดยใช การเคลื่อนลงตามความชัน เพื่อใหได คาต่ําสุดของความผิดพลาดระหวางคาเอาทพตุของ

ขายงานและคาเปาหมายของเอาทพุตเหลานั้น ตอไปจะนยิาม E  ที่รวมคาความผิดพลาดทั้งหมด

ของหนวยเอาทพุตของขายงาน 

21
( ) ( )

2
kd kd

d D k outputs

E t oω
∈ ∈

≡ −∑ ∑r
  (2.9) 

โดยที่ outputs  คือเซตของหนวยเอาทพุตในขายงาน, kdt  และ kdo  เปนคาเอาทพุตเปาหมาย 

และคาเอาทพุตที่ไดจากขายงาน ตามลําดับ ของหนวยเอาทพุตที่ thk  และตัวอยางสอนที่ d  

ในกรณีขายงานเดี่ยวนั้น การใชการเคลื่อนลงตามความชนัสามารถถูกใชเพื่อทีจ่ะ

หาคาเวกเตอรน้ําหนักทีใ่หคาความผดิพลาด E  ต่ําสุด แตในกรณีของขายงานแบบหลายชั้น จะ

ไดพื้นผิวความผิดพลาดต่ําสุดหลายคา นั้นหมายความวา การเคลื่อนลงตามความชนัจะให

ผลลัพธที่เขาใกลคาต่ําสุดเฉพาะที่ เทานั้น แตในทางปฏิบัติ การแพรกระจายยอนกลับจะให
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ผลลัพธที่ดีในหลายๆ การประยกุตใชงานจริง อัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับ แสดง

ดังตอไปนี ้[2] 

BACKPROPAGATION (training_examples,η , , ,in out hiddenn n n  

Each training example is a pair of the form { , }x t
r r

,where x
r

is the vector of 

network input values, and t
r

is the vector of target network output values. 

η is the learning rate (e.g., .05), inn is the number of network inputs, hiddenn the 

number of units in the hidden layer, and outn the number of output units. 

The input from unit i into unit j is denoted jix ,and the weight from unit i to unit j is 

denoted jiw . 

• Create a feed-forward network with inn inputs, hiddenn hidden units, and outn  

output units. 

• Initialize all network weights to small random numbers (e.g., between -.05 and 

.05). 

• Until the termination condition is met, Do 

For each { , }x t
r r

in training_examples, Do 

 Propagate the input forward through the network: 

1. Input the instance x
r

to the network and compute the output 

uo of every unit u in the network. 

Propagate the errors backward through the network: 

2. For each network output unit k, calculate its error term kδ  

(1 )( )k k k k ko o t oδ ← − −   (2.10) 

3. For each hidden unit h, calculate its error term hδ  

(1 )h h h kh k
k outputs

o o wδ δ
∈

← − ∑   (2.11)  

4. Update each network weight jiw  

ji ji jiw w w← +Δ   (2.12) 

   where 

     ji j jiw xηδΔ =    (2.13) 
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2.6 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 

มีงานวิจัยหลายงานไดนําเสนอวิธีการตรวจหาปายทะเบียนยานพาหนะ แตสวน

ใหญจะเปนของรถยนต สวนทีเ่ปนของรถจักรยานยนต ก็จะเปนการหาปายทะเบียนของ

ยานพาหนะทุกชนิดที่รับเขาระบบ โดยงานวิจัยที่เกี่ยวของมีดังตอไปนี ้

Hsi–Jian Lee, Si–Yuan Chen และ Shen–Zheng Wang เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Extraction and Recognition of License Plates of Motorcycles and Vehicles on 

Highways” [3] โดยไดออกแบบวิธีการแยกยานพาหนะทัง้จักรยานยนต รถยนต และวัตถุตางๆที่

เคล่ือนทีบ่นถนน โดยการกําจัดสวนที่มี ความแตกตางของความเขมต่ํา (Low-contrast blocks) 

และสวนที่หยดุนิ่ง (Stationary blocks) ออกไป ใหเหลือแตสวนที่มีการเคลื่อนที่ (Moving blocks) 

ซึ่งจะนํามาวิเคราะหเพื่อหาตําแหนงและรูจําปายทะเบยีนตอไป อยางไรก็ตามถาหากปายทะเบยีน

รถจักรยานยนตและยานพาหนะอื่นๆมีรูปรางและขนาดเหมือนกัน และมีความตองการวเิคราะห

เฉพาะปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตเทานั้น วิธีการดังกลาวจะไมสามารถทําได หรือถา

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียนระบบก็ไมสามารถบอกได 

Chung-Cheng Chiu, Min-Yu Ku และ Hung-Tsung Chen เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Motorcycle Detection and Tracking System with Occlusion Segmentation” [4] เปน

งานวิจัยที่เนนถึงเร่ืองการตรวจหา และตามรอยรถจักรยานยนต ในบริเวณที่มีการจราจรหนาแนน 

โดยการหาความยาวของแนวการมอง (visual length) ความกวางของแนวการมอง (visual wide) 

และอัตราสวนของพิกเซล (Pixel Ratio) ในการแบงคลาสตางๆ ของภาพที่จับได และมีการใชวิธี

ตรวจหาหมวกนิรภัย (helmet detection) เพื่อตรวจสอบวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม อยางไรก็

ตาม ไมมีการตรวจหาปายทะเบียน และการใชวิธีการตรวจหาหมวกนิรภัย ถามีวัตถทุี่มีลักษณะ

คลายหมวกนิรภัย ก็อาจเกิดความผิดพลาดได 

Anshul Goyal และ Brijesh Verma เสนองานวจิัยเรื่อง “A Neural Network 

based Approach for the Vehicle Classification” [5] เปนการใชขายงานประสาทเทยีมในการ

แยกประเภทยานพาหนะ ฟเจอรจะถูกแยกจากมุมหลายๆมุมของยานพาหนะและรวมเอารูปราง 

ขนาด ความสูง มาเปนฟเจอรดวย งานวิจัยนี้ไมนํารถจกัรยานยนตมารวมในการทดสอบ และจาก

วิธีการแยกฟเจอร ไมเหมาะกบัการนํามาใชกบัรถจกัรยานยนตอีกดวย เพราะยากลําบากในการใช

งานจริง เนื่องจากตองแยกฟเจอรโดยใชกลองหลายตัว ตดิตั้งในหลายตําแหนง และถาผูขับข่ีสวม

เส้ือผาหรือมีลักษณะรถที่มีแตกตางกนั ก็จะเกดิความผิดพลาดได 
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งานวิจัยของ Jen-Chao Tai และ Kai-Tai Song ที่เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Automatic Contour Initialization for Image Tracking of Multi-Lane Vehicles and 

Motorcycles” [6] เปนงานวิจัยที่นําเสนอการออกแบบระบบอัตโนมัติในการหาเสนรอบขอบเริ่ม 

(Contour Initialization) เพื่อหาตําแหนงและตามรอยรถยนต และรถจักรยานยนต โดยใชหนาตาง

ตรวจหา (Detection Window) ที่ประกอบดวย บริเวณเริม่ตน (Initialization Region) และบริเวณ

ตรวจหา (Detection Region) รวมทั้งสามารถหาความเร็วและจํานวนของยานพาหนะดวย 

อยางไรก็ตาม ไมมีการนําเสนอการตรวจหาปายทะเบียน  

นอกจากนี้ยังมีงานวิจัยอีกหลายๆ งานทีเ่กี่ยวกบัการตรวจหายานพาหนะ โดย

สวนใหญจะเปนการตรวจหารถยนต การหาตําแหนงและการรูจําปายทะเบยีนรถยนต เชน 

งานวิจัยของ Qiang Wu และคณะ [7] ไดนําเอาโครงสรางตัวเรียนรูแบบตนไมตอเรียง 

(Cascaded Tree-Learner Structure) เพื่อตรวจหาปายทะเบยีนรถยนต โดยใชลักษณะวตัถุแบบ

ลูกผสม (Hybrid Object Feature) ลักษณะทางสถติิแบบงาย (Simple Statistical Feature) และ

ลักษณะฮาร-ไลค (Harr-like Feature) วิธีการดังกลาว คอนขางยุงยากจึงเปลืองทรัพยากรในการ

ประมวลผล ทําใหไมเหมาะกบัการประมวลผลกบัรถยนตหลายๆคันในเวลาเดียวกัน 

งานวิจัยของ T. Sirithinaphong และ K. Chamnongthai [8] , R. Parisi, E.D.Di 

Claudio, G. Lucarelli และ G.Orlandi [9] ไดนําขายงานประสาทเทียม มาใชสําหรับการรูจําปาย

ทะเบยีนรถยนต และงานวิจัยของ K. K. Kim และคณะ [10] ที่ไดนําเอาขายงานประสาทเทียมมา

ใชในการตรวจหาปายทะเบียนรถยนต และใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนในการรูจําตัวอักษรบนปาย

ทะเบยีน งานวิจัยเหลานี ้ ใชไดดีกับรถยนต และตองเปนภาพที่มีมุมมองของรถยนตเพียงคันเดียว 

แตถาภาพบนถนนที่มีการจราจรจริง ที่มียานพาหนะหลายๆชนิด ก็จะเปนการยากลําบากในการ

ตรวจหาและรูจําปายทะเบียน โดยขายงานประสาทเทียม  

งานวิจัยของ P. Rattanathammawat และ T. H. Chalidabhongse [11] ได

นําเสนอเทคนิคในการตรวจหาปายทะเบยีนรถยนตบนพืน้ฐานของการหาขอบ โดยใชแนวคิดที่วา 

เม่ือหาขอบของทายรถยนต จะพบวาขอบบรเิวณทีเ่ปนปายทะเบยีนจะมีความแปรปรวนมากกวา

บริเวณตัวถังโดยรอบ แนวคิดดงักลาวไมเหมาะกับการนํามาใชกับรถจักรยานยนต เพราะ

รถจักรยานยนตไมมีตัวถังทีใ่หคาความแปรปรวนนอยเหมอืนกับรถยนต และยังมีบริเวณหลงัของ

คนขับอีกทีจ่ะทําใหการประมวลผลผิดพลาด 
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Takeo Kato, Yoshiki Ninomiya และ Ichiro Masaki เสนองานวิจยัเร่ือง 

“Preceding Vehicle Recognition Based on Learning From Sample Images” [12] เปน

งานวิจัยที่แยกยานพาหนะไดหลายชนิดรวมทั้งรถจักรยานยนตดวย โดยใชตัวอยางสอนทีเ่ปน

ยานพาหนะและไมใชยานพาหนะ มาสอนใหกับตัวจําแนกที่เรียกวา MC-MQDF (Multiclustered 

modified quadratic discriminant function) สําหรบัการแยกฟเจอรจะใชวิธีการบรรทัดฐาน 

(Normalize) เพื่อลดความละเอียดของภาพ แลวจึงนําไปเปนขอมูลในการเรียนรู ซึ่งมีลักษณะการ

จําแนกยานพาหนะที่คลายกับงานวจิัยนี้คือใชตัวอยางสอนที่เปนยานพาหนะและไมใชยานพาหนะ

มาสอนใหกบัตัวจําแนก แตเนื่องจากงานวิจยันี้ ตองการจาํแนกเพยีงรถจักรยานยนต จึงไมจําเปน

ที่จะตองใชตัวจําแนก (Classifier) ที่ซับซอนเชนเดียวกับงานวิจัยของ Kato[12] และยังเปนวิธีที่

ตองใชทรัพยากรในการประมวลผลที่มากอีกดวย นอกจากนั้น ยังไมไดนําเสนอการตรวจหาปาย

ทะเบยีน 

 งานวิจัยของ Zhijun Qiu, Danya Yao, Yi Zhang, Daosong Ma และ Xinyu 

Liu เสนองานวิจยั เร่ือง “The Study of the Detection of Pedestrian and Bicycle using Image 

Processing” [13] เปนงานวจิัยทีใ่ชหลักการประมวลผลภาพในการแยกยานพาหนะตางๆ ออก

จาก คน และรถจักรยาน ในภาพวิดทีัศน โดยใชหลักการที่วา ยานพาหนะจะมคีวามเร็วมากกวา

คนและรถจกัรยานมาก สวนการแยกคนกบัรถจักรยาน ไดใชหลักการวา ความเร็วเฉล่ียของ

รถจักรยานมากกวาความเร็วเฉล่ียของคน เปน 5 เทา วิธีการดังกลาวใชความเร็วในการพจิารณา

วัตถุ วาเปนวัตถุชนดิใด ดังนั้นถายานพาหนะวิ่งชา หรืออยูระหวางการชะลอความเร็ว กจ็ะใชไม

ไดผล  
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บทท่ี  3 
แนวคิดและวิธีดําเนินงาน 

งานวิจัยนี้ไดเสนอการหาปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตที่มีใชอยูในประเทศ

ไทย ดังตัวอยางที่แสดงในรูปที่ 3.1 โดยมีแนวคิดวา ปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตจะมีคาเฉล่ีย

ของระดับเทาที่มากกวาพื้นที่รอบขางทั้งส่ีดาน ทําใหไดตําแหนงที่คาดวาจะเปนปายทะเบียนในขั้น

แรก และเมื่อไดวิเคราะหคาเฉล่ียระดับเทาตรงบริเวณนั้น จะพบวามีลักษณะเฉพาะของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต แนวคิดดงักลาว ถูกเรียกวา การวิเคราะหคาเฉล่ียแบบหลายสวน ซึ่งจะ

กลาวโดยละเอียดในหัวขอถัดไป 

                      
  (ก)     (ข)        (ค)      (ง) 

รูปที ่3.1 ปายทะเบยีนรถจักรยานยนตทีใ่ชอยูในประเทศไทย โดยทกุปายมีตัวอักษรสีดํา (ก) 

ลักษณะเปนพื้นขาวทั้งปาย   (ข) ลักษณะเปนพื้นขาวมีเสนสีแดงคาดกลาง (ค) ลักษณะเปน

ส่ีเหลี่ยมผืนผาและมีสีขาวทั้งปาย    (ง) ลักษณะเปนพืน้เหลืองทั้งปาย 

เนื่องจากภาพนิ่งทีจ่ะนํามาประมวลผลเปนภาพการจราจรจริง จึงมียานพาหนะ 

และส่ิงแวดลอมที่หลากหลาย อยูในภาพเดียวกนั หากตองการประมวลผลเฉพาะปายทะเบียนของ

รถจักรยานยนตเทานั้น จะตองหาตําแหนงของรถจักรยานยนตกอน แลวจึงหาตําแหนงของปาย

ทะเบยีน เพื่อนําไปวิเคราะหตอไป 

สําหรับการทีจ่ะวิเคราะหวาตําแหนงใดๆ ในภาพวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น 

ไดอาศัยแนวคิดที่วา บริเวณสวนลางของรถจักรยานยนต จะมีคาเฉล่ียระดับเทาทีต่่ําเสมอ เม่ือ

ภาพที่จะนําไปประมวลผล ถูกนําไปผานคาขีดแบงคาต่ําๆ จะพบวา พิกเซลสีดําที่เหลืออยู จะเปน

สวนลางของรถจักรยานยนต ที่มีลักษณะเฉพาะ ที่แตกตางจากพกิเซลทีเ่หลืออยูของวัตถุอ่ืนใน

ภาพ เรียกแนวคิดและกระบวนการขางตนวา การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ซึ่งจะกลาวโดย

ละเอียดในหัวขอถัดไป โดยจะใชกระบวนการนี้เพื่อเลือกสวนของภาพที่นาจะเปนรถจักรยานยนต 

เก็บไว เพื่อนําไปผานกระบวนการของขายงานประสาทเทียม เพื่อการยนืยันข้ันสุดทายวาเปน

จักรยานยนตหรือไม 
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3.1 การทํางานของระบบ 

หลักการทํางานของระบบทั้งหมดสามารถสรุปไดในแผนภูมิสายงาน (Flow 

Chart) ดังตอไปนี ้
Begin

Get an input 
image

Convert an input image into gray level, edge 
and binary image

Motorcycle 
Shape Analysis

A binary 
image

A gray level 
image

An edge 
image

Are supposed 
motorcycles ?

Get a new input 
image ?

END

Crop the same coordinates as 
supposed motorcycles

Edge image parts 
containing supposed 

motorcycles 

Neural Networks 

Are motorcycles ?
No Yes

Yes

No

No

Yes

Crop the same 
coordinates as 

motorcycles

Gray level image 
parts containing 

motorcycles 

Multi-part Gray 
Level Mean Analysis

Detect License 
Plates ?

Result
- Motorcycles with License Plates

- Motorcycles without License Plates

No

Yes

 
รูปที่ 3.2 แผนภูมิสายงานของระบบการทํางานทั้งหมดของการตรวจหารถจักรยานยนตและปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต 

ระบบจะเริ่มจากการเตรยีมภาพ โดยทําใหภาพทีต่องการประมวลผลอยูในสาม

รูปแบบ คือ ภาพระดับเทา (Gray Level Image) ภาพขอบโดยใชตัวดําเนินการของโซเบล (Sobel 

Edge Detection Image) และภาพฐานสอง (Binary Image) ที่ไดจากการใชคาขีดแบงเพื่อทําให
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ภาพนั้นเปนสีขาวและดําเทานั้น ภาพทั้งสามนี้ จะถกูนําไปประมวลผล สําหรับการหาตําแหนงของ

รถจักรยานยนต และปายทะเบยีนในขั้นตอน ดังตอไปนี้  

3.1.1 การตรวจหาตําแหนงของรถจกัรยานยนต 

ภาพฐานสองที่ไดจากการใชคาขีดแบงจะถูกประมวลผล เพื่อหาตําแหนงของ

รถจักรยานยนต โดยจะเริ่มดวยการสราง หนาตางตรวจหา (Detection Window) เพื่อกราดตรวจ

ไปในภาพฐานสองนั้น แตละตําแหนงทีห่นาตางตรวจหากราดตรวจไป ก็จะวิเคราะหวา ณ 

ตําแหนงนัน้ มีวัตถุที่คาดวาเปนจักรยานยนตหรือไม ดวยการใชหลักการวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนต ซึ่งจะถกูอธิบายโดยละเอียดในหัวขอถัดไป สําหรับขนาดของหนาตางตรวจหานัน้ 

อาจจะมีหลายๆ ขนาดได ข้ึนกับภาพทีจ่ะนํามาประมวลผล วามีวัตถุที่มีขนาดหลากหลายเพียงใด 

ถาหากหนาตางตรวจหาพบวาตําแหนงใดในภาพมีวัตถทุีค่าดวาเปน

รถจักรยานยนตอยู ระบบก็จะตดัสวนภาพ (Crop) ณ พิกัดเดยีวกัน จากภาพขอบ ที่ไดจากตัว

ดําเนินการของโซเบล สงไปตัดสินใจข้ันสุดทายวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม ดวยขายงาน

ประสาทเทียม 

3.1.2 การตรวจหาตําแหนงของปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

เม่ือพบตําแหนงที่แนนอนของรถจักรยานยนตแลว ระบบกจ็ะตัดสวนภาพ (Crop) 

จากภาพระดับเทา ณ ตําแหนงเดียวกัน มาใชในการหาตาํแหนงของปายทะเบยีน โดยจะเริ่มจาก

การสรางหนาตางตรวจหาสําหรับตรวจหาปายทะเบียนข้ึน (สําหรับขนาดนัน้ จะข้ึนกบัขนาดของ

ภาพรถจักรยานยนต ซึ่งจะกลาวในหัวขอถัดไป) แลวใหหนาตางนี้กราดตรวจไป ในภาพระดับเทา

ที่ตัดสวนมา โดยแตละคร้ังที่หนาตางตรวจหากราดตรวจไป ภาพในหนาตางกจ็ะถกูนําไปวิเคราะห 

ดวยหลักการการวิเคราะหคาเฉล่ียระดับเทาแบบหลายสวน เพื่อหาวาเปนปายทะเบียนหรือไม 

อยางไรก็ตามปายทะเบียนหนึง่ปาย อาจถกูตรวจพบไดจากหนาตางกราดตรวจหลายตําแหนงก็ได 

แตระบบจะสงผลลัพธสุดทายโดยการนําพกิัดหลายๆ ตําแหนงนี ้ มาหาคาเฉล่ีย ซึ่งกจ็ะไดผลลัพธ

ของพิกัดเพยีงตําแหนงเดยีว สําหรับกรณทีี่ไมพบปายทะเบียน ก็แสดงวารถจักรยานยนตคันนี้ เปน

รถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบยีน นอกจากนั้น เพื่อทําใหการประมวลผลรวดเร็วข้ึน จะ

กําหนดใหหนาตางตรวจหา กราดตรวจเฉพาะครึ่งลางของภาพรถจักรยานยนตที่ถูกตดัสวนภาพ

มาเทานัน้ เพราะปายทะเบยีนจะอยูบริเวณครึ่งลางของรถจักรยานยนตเสมอ จึงไมจําเปนจะตอง

กราดตรวจครึ่งบนของภาพดวย 
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3.2 การวเิคราะหรูปรางจักรยานยนต (Motorcycle Shape Analysis) 

การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต พัฒนาโดยมีแนวคิดทีว่า สวนลางของภาพ

รถจักรยานยนตจะมคีาระดับเทาที่ต่ํากวาพื้นหลังเสมอ และเมื่อทําภาพรถจกัรยานยนตใหเปน

ภาพฐานสองที่ไดจากการกําหนดคาขีดแบงต่ําๆ สวนที่เหลืออยูของภาพ (พิกเซลสีดํา) จะมี

ลักษณะเฉพาะ ที่สามารถบอกไดวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตนี ้

จะเร่ิมจากการการกําหนดกลุมพิกเซลใหเปนรูปรางสี่เหลี่ยมจัตุรัส ที่มีขนาดแนนอน โดยใหกลุม

พิกเซลนี้ว่ิงไปในแนวตั้งเร่ือยไป แตจะหยุดว่ิงในแนวตั้ง เมื่อใดก็ตามที่ภายในกลุมพิกเซลนั้นมี

พิกเซลสีดํา แมเพยีงพิกเซลเดียว หรืออีกนัยหนึ่งคือ กลุมพิกเซลนี้จะหยดุว่ิงในแนวตั้ง เม่ือคาเฉล่ีย

ระดับเทาภายในกลุมพิกเซลนัน้ นอยกวา 255 ในคาระดับเทาของภาพ 8 บิต เมื่อเสร็จส้ิน

กระบวนการในแนวตั้งแรกแลว ก็จะเล่ือนไปในแนวนอนและกําหนดกลุมพกิเซลเพื่อว่ิงในแนวตั้ง

อีกครั้งในลกัษณะเดิม ทําเชนนี้เร่ือยไปครบทั้งพืน้ที่ของหนาตางตรวจหา ดังแสดงในรูปที่ 3.3 ซึ่ง

จากรูปจะเห็นไดวา ตําแหนงที่เปนจกัรยานยนตนั้น มีลักษณะเฉพาะที่แตกตางจากบรเิวณอ่ืน 

กลาวคือ การที่จะเปนวัตถทุี่คาดวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น จะดจูากจํานวนของกลุมพิกเซล

ที่ว่ิงไปตามแนวตั้ง ถาพบวาเร่ิมจากมาก แลวลดต่ําลงเร่ือยๆ และเพิ่มข้ึนมาอีกคร้ัง เปนลักษณะ

ของรูประฆังควํ่า กจ็ะถือวาเปนวัตถุทีค่าดวาเปนรถจักรยานยนต สําหรับขนาดของกลุมพิกเซลนัน้ 

จะข้ึนกบัขนาดของหนาตางตรวจหา ที่กําลังตรวจหารถจกัรยานยนตอยู ณ ขณะนัน้ โดยถาขนาด

หนาตางตรวจหาใหญ ขนาดของกลุมพิกเซลก็จะใหญ (ใชพิกเซลจํานวนมากในการสรางสี่เหลีย่ม) 

แตถาขนาดหนาตางตรวจหาเล็ก ขนาดของกลุมพิกเซลกจ็ะเล็ก (ใชพิกเซลจํานวนนอยในการสราง

ส่ีเหลี่ยม)   

ผลลัพธจากการวเิคราะหรูปรางจักรยานยนตนี้เรียกวาวัตถุที่คาดวาเปน

รถจักรยานยนต เพราะยังยืนยนัแนนอนไมไดวา เปนรถจักรยานยนตจริงๆ อาจมีวัตถทุี่มีรูปราง

ลักษณะใกลเคียง และใหผลลัพธจากการวิเคราะหเปนลักษณะระฆังควํ่าเหมือนกนัได  ดังนั้นถา

หากตองการใหมีความถูกตองมากขึ้น ตองเพิ่มวิธีการอีกข้ันตอนหนึ่ง เพื่อมายนืยนัในขัน้สุดทาย 

ซึ่งงานวิจยันี้ จะใชขายงานประสาทเทยีม ในข้ันตอนนี ้ โดยจะอธิบายอยางละเอียดในหัวขอ 3.3 

ตอไป 
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   (ก)            (ข) 

                    
           (ค)                    (ง) 

 
            (จ) 

รูปที่ 3.3 ตัวอยางการใชหนาตางตรวจหา (Detection Window) ในการกราดตรวจภาพฐานสอง 

เพื่อหาวัตถทุี่คาดวาจะเปนรถจกัรยานยนต และตัวอยางการวิเคราะหรูปรางจกัรยานยนต 

 (ก) ภาพที่ตองการวิเคราะห (ข) ภาพฐานสอง (ค) ตัวอยางขณะที่หนาตางตรวจหา กราดตรวจ

ภาพฐานสอง (ง) และ (จ) ภาพรถจักรยานยนตในข้ันตอนการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต 
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3.3 การเรียนรูของขายงานประสาทเทียม 

การที่จะตดัสินใจวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น จะนําเอาฟเจอรจากภาพที่ได

จากหนาตางตรวจหา มาเปนขอมูลนําเขาใหกบัขายงานประสาทเทียม ซึ่งในงานวจิัยนี้จะใช 

ข้ันตอนวิธีการแพรกระจายยอนกลับ (Backpropagation Algorithm) สําหรับการเรียนรู และจะใช

ขายงานปอนไปหนาแบบหลายชัน้ (Multilayer Feedforward Network) สําหรับการแยกฟเจอร 

(Features) จะเร่ิมจากภาพที่ใชในการประมวลผลตองเปนภาพที่ผานการเตรียมภาพ โดยใช การ

ทําภาพสีใหเปนระดบัเทา การหาขอบโดยใชตัวดําเนินการของโซเบล และการใชคาขีดแบงเพื่อทํา

ใหภาพเปนขอบที่มีเพียงสีขาวและดําเทานัน้ ตามลําดบั ตอไปจะใช โปรเจคชัน่ โพรไฟล 

(Projection Profile) เพื่อทีจ่ะหาผลรวมจากการกราดตรวจแนวนอนและแนวตั้ง ในแตละพิกเซล 

เพื่อแยกฟเจอร ดังนัน้กจ็ะไดจํานวนฟเจอรเทากับ จํานวนพิกเซลของความกวาง บวกกบัจํานวน

พิกเซลของความสูง ของหนาตางตรวจหา ตัวอยางเชน ถาหนาตางตรวจหามีความกวาง 100 พิก

เซล และความสูง 200 พิกเซล จะไดจํานวนฟเจอรเทากับ 100 + 200 = 300 ฟเจอร โดยจะเรยีง

จากความกวางกอนแลวจึงตามดวยความสูง ตามลําดับ ฟเจอรเหลานี้กจ็ะถกูปอนไปยังขายงาน

ประสาทเทียม สําหรับการเรียนรู หรือ การตัดสินใจ ตอไป และเพื่อแสดงถึงการแยกฟเจอรให

ชัดเจนยิ่งข้ึน จงึอธิบายทางสมการคณิตศาสตร ดังนี ้

กําหนดใหภาพภายในกรอบตรวจหาผานตัวดําเนินการของโซเบล และการหาคา

ขีดแบงเพื่อใหเปนภาพขอบที่มีเพียงสีขาวและดําเทานัน้ มาแลว ตอไปกําหนดให iX  เปนคา

ผลลัพธจากโปรเจ็คชั่นโพรไฟลแนวนอนตามแกน x  และให jY  เปนคาผลลัพธจากโปรเจ็คชั่นโพร

ไฟลแนวดิ่งตามแกน y  และกรอบตรวจหา มีความกวางเปน W และความสูงเปน H  จะได 

 
1

0

( , )
H

i sb
j

X F i j
−

=

= ∑   (3.1) 

 
1

0
( , )

W

j sb
i

Y F i j
−

=

= ∑   (3.2) 

 

โดยที่ i  และ j  คือ พิกัดตามแนวนอนและแนวตั้ง ตามลําดบั โดย 0,i =  1,  2, ...,  1W −  และ 

0,j =  1,  2, ...,  1H −  
ฟงกชนั ( , )sbF x y  เปนฟงกชันทีบ่อกวาแตละพิกเซลที่กราดตรวจไปเปนพกิเซลสีขาวหรือสีดํา โดย

มีสมการดังนี ้
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1 ( , ) 255
( , )

0 ( , ) 0sb

if f x y
F x y

if f x y
=⎧

= ⎨ =⎩
  (3.3) 

 

ฟงกชนั [10] ( , )f x y  แทนคาระดับเทาของพิกเซลในพิกัด ( , )x y  ซึ่งมีคาตั้งแต 0 – 255 แต

เนื่องจากภาพในกรอบตรวจหาผานการหาคาขีดแบงแลวจึงทําให ( , )f x y  มีคาเปน 0 หรือ 255 

เทานัน้  

3.4 การวเิคราะหคาเฉลี่ยระดบัเทาแบบหลายสวน (Multi-part Gray Level Mean Analysis) 

เม่ือรูตําแหนงที่แนนอนของรถจกัรยานยนตแลว จะนําพกิัดของรถจกัรยานยนต

นั้น มาเทียบตําแหนงเพื่อนําเฉพาะภาพระดับเทามากราดตรวจเพื่อหาปายทะเบียน ในแตละ

หนาตางกราดตรวจจะนําภาพระดับเทาไปผานตัวกรอง  2 ชนิด คือตัวกรองหยาบ และตัวกรอง

ปรับเรียบ ตามที่ไดกลาวไวขางตน โดยมีรายละเอียด ดงันี ้

3.4.1 ตัวกรองแบบหยาบ (Rough Filter) 

ตัวกรองนี้เปนการหาวาตําแหนงใดที่หนาตางกราดตรวจไปแลวนาจะเปน 

ตําแหนงของปายทะเบียน ซึ่งอาจจะมีหลายตําแหนงก็ได แลวสงตําแหนงนั้นไปยังตัวกรองถัดไป 

ตัวกรองหยาบจะใชหลักการที่วาคาเฉล่ียระดับเทาของแผนปายทะเบยีนจะมีคามากกวาบริเวณ

รอบขางเสมอ ดังนั้น ถาหากแบงหนาตางกราดตรวจออกเปน 5 สวน ดังแสดงใน รูปที่ 3.4 

 

 
รูปที่ 3.4 การแบงหนาตางกราดตรวจออกเปน 5 สวน สําหรับใชกับตัวกรองแบบหยาบ เพื่อหา

ตําแหนงทีค่าดวาเปนปายทะเบยีน 

MUpper 

MRight 

MLower 

MLeft 
MMiddle 

5 

3 2 1 
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ถาให mC  เปนฟงกชนัสําหรับหาคาที่ไดจากการบวกคาเฉล่ีย ณ ตําแหนงดานใดดานหนึ่ง กับ

คาคงที่ โดยเขียนเปนสมการไดดังนี ้

mC m R= +     (3.4) 

โดย R  เปนคาคงที่ที่ไดจากการทดลอง ,upperm M=  ,lowerM  rightM  และ 

leftM โดยถา middle mM C≥   จะเปนตําแหนงทีค่าดวาเปนปายทะเบยีน และถา middle mM C<   จะ

ไมเปนปายทะเบียน จากรูปที่ 3.4 จะหาคาเฉลี่ยระดับเทาของทั้ง 5 สวน ตําแหนงที่คาดวาจะเปน

ปายทะเบียนนั้น หมายเลข 1 ตองมากกวาหมายเลข 2, 3, 4 และ 5 เกินกวาคาที่กําหนด 

นอกจากนั้นคาเฉล่ียระดับเทาที่หมายเลข 1 ตองมาไมนอยกวาคาที่กําหนดอีกคาหนึ่งดวย 

3.4.2 ตัวกรองแบบละเอียด (Thorough Filter) 

เม่ือผานตัวกรองหยาบมาได ก็จะนํามาเขาตัวกรองละเอียด ตัวกรองนี้จะแบง

หมายเลข 1 จากตัวกรองแรกในรปูที่ 3.4 ออกเปน 3 สวน และจะกําหนดหมายเลขเปน 6, 7 และ 8 

ซึ่งหมายเลข 7 จะกวางเปน 2 เทาของหมายเลข 6 และ 8 ตอจากนั้นจะนําเฉพาะหมายเลข 7 ไป

วิเคราะห เพื่อหาลักษณะทีจ่ะระบุวาเปนปายทะเบียนตอไป ดังรูปที่ 3.5 

 
 

รูปที่ 3.5 การแบงหนาตางกราดตรวจของตัวกรองแบบละเอียด เพื่อใหไดสวนสุดทาย สําหรับนําไป

วิเคราะหเพื่อยืนยนัการเปนปายทะเบียน 

 

เร่ิมวิเคราะห โดยการนําคาระดับเทาแตละพกิเซลในหมายเลข 7 มาเรียงขอมูลกัน โดย

เร่ิมจากซายไปขวา และจากบนลงลาง ตามลําดับ ซึ่งจะไดผลลัพธเปนลักษณะเฉพาะของปาย

ทะเบยีนของรถจักรยานยนต ดังแสดงในรูปที่ 3.6 

 

 

 

6 7 8 

สวนท่ีจะนําไปวิเคราะห 
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รูปที่ 3.6 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

พื้นขาวทั้งปาย (ก) และ (ข) แสดงหนาตางตรวจหา และตาํแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ 

(ค) แสดงการนําคาระดับเทามาแสดงในแผนภาพ จะพบวาบริเวณทีเ่ปนอักขระจะมีความ

แปรปรวนของคาระดับเทามากกวาบริเวณอ่ืน 

 

 

 

 

 

 

 

 

(ค) 

(ก) (ข) 
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ตัวอยางปายทะเบียนรถจกัรยานยนตรูปแบบอ่ืนๆ แสดงดงัรูปที่ 3.7 และ 3.8 
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รูปที่ 3.7 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

พื้นขาวมีแถบแดงคาดกลาง (ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห 

ตามลําดับ ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบมีแถบแดงคั่นกลาง (ค) การนําคาระดับเทาของ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตแบบมีแถบแดงคั่นกลาง มาแสดงในแผนภาพ  
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รูปที่ 3.8 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

ส่ีเหลี่ยมผืนผา และพื้นขาวทั้งปาย (ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงที่จะนํามาวิเคราะห 

ตามลําดับ ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบส่ีเหล่ียมผืนผา (ค) การนําคาระดับเทาของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตแบบส่ีเหลี่ยมผืนผาและพื้นขาวทัง้ปาย มาแสดงในแผนภาพ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(ก) (ข) 

(ค) 
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ตอไปนี้เปนตัวอยางกรณทีี่หนาตางตรวจหา วิเคราะหตาํแหนงอ่ืน ที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต 
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รูปที่ 3.9 ตัวอยางผลของตัวกรองแบบละเอียด กรณีที่ไมใชปายทะเบยีนรถจักรยานยนต  

(ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงที่จะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ ของสวนที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต (ค) การนําคาระดบัเทาของสวนที่ไมใชปายทะเบียนรถจกัรยานยนต มา

แสดงในแผนภาพ  
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รูปที่ 3.10 ตัวอยางผลของตัวกรองแบบละเอียด กรณทีี่ไมใชปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ก) และ 

(ข) แสดงหนาตางตรวจหา และตําแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ ของสวนที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต (ค) แสดงการนําคาระดับเทาของสวนที่ไมใชปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต มาแสดงในแผนภาพ  

 

จากรูปที่ 3.6, 3.7 และ 3.8 จะพบวาปายทะเบยีนรถจักรยานยนต มีกลุมของคาระดับเทา 

ที่มีความแปรปรวน และความถี่สูง เปนลักษณะเฉพาะ มากกวาบริเวณอ่ืนๆ อยางเห็นไดชัด ซึง่

กลุมของคาระดับเทานี้ ก็คือกลุมของอักขระบนปายทะเบยีนรถจักรยานยนต นัน่เอง ในขณะที่รูปที ่

3.9 และ 3.10 ซึ่งเปนแผนภาพของบริเวณที่ไมใชปายทะเบียน จะไมพบกลุมของอักขระดังกลาว 

หมายเหตุ  

รูปที่ 3.9 และ 3.10 เปนกรณทีี่ผานตัวกรองแบบหยาบได แตไมผานตัวกรองแบบละเอยีด 

 

 

(ค) 

(ก) (ข) 
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3.4.3 ลักษณะเฉพาะของอักขระบนปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

สําหรับลักษณะเฉพาะของกลุมคาระดับเทาในแผนภาพทีจ่ะเปนของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตนั้น จะตองพจิารณาดังนี ้

3.4.3.1 นําคาระดับเทาแตละพิกเซลจากซายไปขวาจากบนลงลาง มา

ลบกันตามลําดบั ดังนี ้

( , 1) ( 1) ( )idf i i fg i fg i+ = + −   (3.5) 

โดยฟงกชนั df  แทนผลลัพธจากการลบกัน ของคาระดับเทาแตละพิกเซลเรียง

ตามลําดับ ของสวนทีจ่ะนํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนต สําหรับ i  แทน ตําแหนง

พิกเซลจากซายไปขวา จากลางขึน้บน หรือกค็ือ คาตามแกน x ของแผนภาพ ที่ซึ่ง  

1,2,3,..., 1i n= −  และ n  แทน จํานวนตําแหนงของพกิเซลที่มีอยูทั้งหมด ฟงกชัน fg  แทน

คาระดับเทา ณ ตําแหนงใดๆ บนแผนภาพ  

3.4.3.2 กําหนดคา dfMin  ใหเปนคาต่ําสุดของ df  ที่จะพิจารณา และ

กําหนดคา chrMin  ใหเปนความยาวต่ําสุดของกลุมคา df  ซึ่งในงานวิจัยนี้ คา chrMin  จะ

กําหนดใหเปน รอยละ 17 ของจํานวนคา df  ที่มีอยูทั้งหมด  

3.4.3.3 พิจารณากลุมของคา df  ที่มีคามากกวา dfMin  ติดตอกัน 

และจะหยดุนับเปนกลุมเมื่อพบวาคา df  นอยกวา dfMin  ติดตอกนัเกนิ 5 คา การที่จะเปนปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตนั้น จะตองพบกลุมของคา df  ที่มีความยาวกวา คา chrMin  สองกลุม 

โดยอยูหางกนัดานซายกลุมหนึ่ง และดานขวาอีกกลุมหนึง่ นั่นกค็ือปายทะเบยีนรถจักรยานยนตที่

มีแถวตัวเลขทะเบียน สองแถว นั่นเอง แตถาพบกลุมของคา df  ที่มีความยาวกวา คา chrMin  

เพียงกลุมเดยีว และอยูตรงกลาง กถ็ือวาเปนปายทะเบยีนรถจักรยานยนตเชนกนั แตเปนปาย

ทะเบยีนแบบมีตัวเลขทะเบยีนแบบแถวเดียว ดังแสดงในรูปที่ 3.11 ดานลาง ซึ่งเปนคา df  ณ 

ตําแหนงตางๆ จากสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนตของรูปที่ 3.6 
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 รูปที่ 3.11 คาผลลัพธจากการลบกันของคาระดบัเทาแตละพิกเซลตามลําดับจากลางขึ้นบนจาก

บนลงลางของสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนต หรือก็คือ คา df ณ ตําแหนง

ตางๆ จากสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนตของรูปที่ 3.6 
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บทท่ี 4 
การทดลองและผลการวิเคราะหขอมูล 

4.1 คุณสมบตัิของภาพท่ีนํามาทดลอง 

งานวิจัยนี้ ภาพนิ่งถูกนํามาใชในการทดลอง โดยภาพนิง่ทัง้หมดมีคณุสมบัติ 

ดังตอไปนี ้

4.4.1 รูปแบบของภาพนิ่ง เปน JPEG แบบ 32 บิต 

4.4.2 ความละเอียดของภาพนิ่ง เปน 1600 x 1200 พิกเซล 

4.4.3 ภาพนิ่งเปนภาพถายของการจราจรจริง ที่มีรถจักรยานยนต และยานพาหนะอื่น

รวมอยูในภาพ 

4.4.4 มุมกลองในการถายภาพ เปนมุมกม 30 องศา จากแนวระนาบ โดยกลองถูกติดตัง้

สูงจากพื้นดิน ประมาณ 7.5 เมตร 

4.2 สภาพแวดลอมในการทดลอง 

4.2.1 ฮารดแวร (Hardware) เปนอุปกรณในการถายภาพ และการประมวลผล 

โดยมีรายละเอียด ดังตอไปนี ้ 

4.2.1.1 กลองถายภาพนิ่ง ดจิิทัล Cannon Power Shot A460 

4.2.1.2 คอมพิวเตอร Acer Aspire 4520G, CPU AMD Turion 64x2 

Mobile Technology TL-58 (1.9 GHz, 2x512 KB L2 cache), NVIDIA GeForce 8400M G 

TurboCache และ RAM 2 GB DDR2 

4.2.2 ซอฟทแวร (Software) ซอฟทแวรที่ใช ถูกใชในการพฒันาโปรแกรม และใช

ในการทดลอง โดยเปนดังตอไปนี ้

4.2.2.1 ระบบปฏิบัติการ Microsoft Windows XP Professional 

Service Pack 3 

4.2.2.2 ซอฟทแวรถูกพัฒนาโดยใช ภาษา C# และโปรแกรม Microsoft 

Visual Studio 2008 
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4.3 การเตรียมขายงานประสาทเทียมและหนาตางตรวจหา 

ขายงานประสาทเทียมที่ถกูใชเปนแบบขายงานปอนไปหนาแบบหลายชั้น 

(Multilayer Feedforward Network) โดยแบงเปน 3 ชั้น ดังแสดงในรูปที่ 4.1 แตละชั้นของ

ขายงานมีจํานวนของหนวย (Unit) ของชั้นอินพตุ ฮิดเดน และเอาทพุต เปน 20 10 และ 2 

ตามลําดับ แตเนื่องจากตองการเอาทพุตที่เปนฟงกชั่นไมเชิงเสน (Nonlinear Function) ของอินพุต 

จึงใหทุกๆหนวยของขายงานเปน หนวยซิกมอยดแบบสองขั้ว (Bipolar Sigmoid Unit) ซึ่งสามารถ

ใหฟงกชันขีดแบงทีป่รับเรียบและหาอนุพนัธได โดยสามารถคํานวณเอาทพุตได เปน  

2
1

1 exp( )
o

net
= −

+ −
   (4.1) 

โดยที่ o  คือเอาทพุตของหนวยหนึ่งๆ ในขายงาน และnet  สามารถหาไดจาก 

0

n

i i
i

net w x
=

=∑     (4.2) 

จากสมการ iw  คือคาน้ําหนักสําหรบัหนวยหนึง่ๆ ในขายงาน ix  คืออินพุต ซึ่งก็คือฟเจอรที่ได

จากการแยกภาพขอบที่ไดจากหนาตางตรวจหา หรือไดจากตัวอยางสอน และ n คือจํานวนของ

ฟเจอรของแตละหนาตางตรวจหา ซึ่งมีคาเทากบัผลรวมของความกวางและความสูงของหนาตาง

ตรวจหาหรือตัวอยางสอน  

  
รูปที่ 4.1 ขายงานประสาทเทียมทีใ่ชสําหรับตรวจหารถจักรยานยนต 
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รูปที่ 4.2 หนวยขีดแบงซิกมอยดแบบสองขั้วของขายงานประสาทเทยีมสําหรับตรวจหา

รถจักรยานยนต 

ในการเตรียมขายงานประสาทเทยีมสําหรับใชในการทดลอง จะตองกําหนดขนาด

ใหกับหนาตางตรวจหากอน เพราะภาพแตละภาพจะประกอบดวยรถจักรยานยนตหลายๆ คัน และ

หลายๆ ขนาด จึงตองใชหนาตางตรวจหา และขายงานประสาทเทียมหลายๆ ขนาด ในการ

ประมวลผล  

ดังนั้นตองหาขนาดเลก็ที่สุด และใหญที่สุดของรถจักรยานยนต ที่เปนไปไดกอน 

โดยการถายภาพรถจักรยานยนตที่ว่ิงผานดานบนสุดของภาพ ก็จะไดภาพรถจักรยานยนตที่เล็ก

ที่สุด และถายภาพรถจักรยานยนตที่ว่ิงผานดานลางสุดของภาพ ก็จะไดภาพรถจักรยานยนตที่

ใหญที่สุด สําหรบัการหาขนาดนั้น จะวัดความสูงของรถจักรยานยนต จากสวนที่ต่ําสุดคือลอรถ 

และสูงที่สุดคือศีรษะหรือหมวกนิรภัยของผูขับข่ี เม่ือไดขอมูลทั้งสองแลว ก็จะสามารถกําหนด

ขนาดของหนาตางตรวจหาทีจ่ะใชในการทดลองไดทั้งหมด โดยจะเริ่มตั้งแตหนาตางตรวจหาเล็ก

สุดสําหรับใชกับรถจักรยานยนตที่วัดไดเล็กสุด เพิ่มขนาดไปเรื่อยๆ จนถึงหนาตางตรวจหาทีใ่หญ

สุด สําหรับใชกับรถจักรยานยนตที่วัดไดใหญสุด ซึ่งในการทดลองนี้ จะเพิ่มขนาดแตละคร้ัง ใหได 

5 หนาตางตรวจหา แตละหนาตางตรวจหาที่ไดนี้ กจ็ะถกูนําไปกําหนดขนาดใหกบัแตละขายงาน

ประสาทเทียม ซึ่งก็จะมี 5 ขายงานประสาทเทียม เชนเดยีวกัน  

แตเนื่องจากความสูงของรถจกัรยานยนตแตละคันมีคาไมเทากัน ข้ึนกับชนิดของ

รถจักรยานยนต นอกจากนัน้สรีระของผูขับ แตละคน ก็ทําใหความสูงที่วัดไดไมเทากันอีกดวย 

ดังนั้น หนาตางตรวจหาจึงตองกําหนดขนาดใหใหญกวาขนาดของรถจักรยานยนตที่วัดได ซึ่งใน

ที่นี้จะกําหนดใหใหญกวา 10 % ของความสูงเฉล่ียของรถจักรยานยนต 
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ตอไปเปนการสอนขายงานประเทยีมทีจ่ะใชในการทดลอง  ขายงานทั้งหมดจะถกู

สอนดวยฟเจอรที่ไดจากภาพรถจักรยานยนตขนาดตางๆขึน้กับวาขายงานนั้นใชกบั

รถจักรยานยนต ที่มีขนาดเทาไร  

จากการวัดขนาดของรถจักรยานยนตในภาพตัวอยางพบวาความสูงของ

รถจักรยานยนต สูงสุด และต่ําสุด คือ 407 และ 233 ตามลําดับ ดังแสดงในรูปที่ 4.3 

 

 
(ก) 

 

 
(ข) 

รูปที่ 4.3 ภาพตัวอยางรถจักรยานยนตทีมี่ความสูง (ก) ต่ําสุด และ (ข) สูงสุด  
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จากที่กลาวมาขางตนวา ขนาดของรถจักรยานยนตที่วัดไดนั้น แตละคันจะมี

ความสูงไมเทากัน ข้ึนกบัชนดิของรถจกัรยานยนต นอกจากนัน้สรีระของผูขับ แตละคน ก็ทําให

ความสูงที่วัดไดไมเทากนัอีกดวย ดังนั้น หนาตางตรวจหาจึงตองกําหนดขนาดใหใหญกวาขนาด

ของรถจักรยานยนตที่วัดได จึงกําหนดใหใหญกวา 10 % ของความสูงเฉล่ียของรถจักรยานยนต 

ซึ่งสามารถคํานวณไดจาก 

 

ความสูงหนาตางตรวจหา เม่ือเพิ่มขนาด 10% ของความสูงเดิม  

= (ความสูงหนาตางตรวจหาเดิม*0.1) + ความสูงหนาตางตรวจหาเดิม 

ดังนั้นจะไดหนาตางตรวจหาใหญสุด มีความสูงเปน + ≈(407 * 0.1) 447.7 448  

พิกเซล และหนาตางตรวจหาเล็กสุด มีความสูงเปน + = ≈(233 * 0.1) 233 256.3 256  พิกเซล 

ตอไปจะเรียก หนาตางตรวจหาใหญสุดวา โซน 1 และเรียก หนาตางตรวจหาเล็ก

สุดวา โซน 5 เพื่อความสะดวกในการอธิบาย และถาหากตองการใหมีหนาตางตรวจหา ทั้งหมด 5 

ขนาด สามารถหาความสูงของขนาดหนาตางตรวจหาทีเ่หลือได ดังนี้ 

ความแตกตางของความสูงระหวางแตละหนาตางตรวจหา สามารถหาไดจาก 

(ความสูงของหนาตรวจหาสูงสุด – ความสูงของหนาตรวจหาต่ําสุด) หารดวย จํานวนระยะ

หนาตางตรวจหาทั้งหมด ซึ่งก็คือ − =(448 256) / 4 48  นําคานี้ไปหาหนาตางตรวจหา โซน 2, 

3 และ 4 โดยการบวกคานีก้ับความสูงของหนาตางตรวจหากอนหนา จะได 

หนาตางตรวจหา โซน 2 จะมีความสูง เปน + =256 48 304  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน 3 จะมีความสูง เปน + =304 48 352  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน 4 จะมีความสูง เปน + =352 48 400  พิกเซล 

ตอไปตองหาความกวางของหนาตางตรวจหา ทั้งหมด ซึง่ในการที่จะหาไดตองรู 

อัตราสวนเฉลี่ยของความสูงตอความกวาง ของรถจักรยานยนตกอน เพื่อทีจ่ะหาอัตราสวนดังกลาว 

จึงไดวัดขนาดความสูง และความกวางของรถจกัรยานยนตจริง จากภาพที่ถายจากการจราจรจริง 

จํานวน 100 คัน ซึ่งไดแสดงตารางที่ ก ในภาคผนวก ก 

จากตารางที่ ก ในภาคผนวก ก คาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูง และความกวาง ของ

รถจักรยานยนต คือ (ผลรวมของอัตราสวนความสูงและความกวางของรถจักรยานยนตทั้งหมด) / 

(จํานวนรถจกัรยานยนตทั้งหมด) = 2.3 ซึ่งเมื่อรูคานี้แลว สามารถนํามาหาความกวางของหนาตาง

ตรวจหาแตละโซนได ดังนี้  
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ความกวางของหนาตางตรวจหา เทากับ ความสูงของหนาตางตรวจหา หารดวย 

อัตราสวนเฉล่ียระหวาง ความสูง กบัความกวาง ของรถจกัรยานยนต ซึ่งจะได 

หนาตางตรวจหา โซน1 สูง 256 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈256 / 2.3 111.3043 111 พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน2 สูง 304 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈304 / 2.3 132.1739 132  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน3 สูง 352 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈352 / 2.3 153.0435 153  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน4 สูง 400 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈400 / 2.3 173.9130 174  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน5 สูง 448 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈448 / 2.3 194.7826 195  พิกเซล 

เม่ือไดขนาดหนาตางตรวจหาทั้งหมดแลว ก็สามารถรูจํานวนฟเจอรของ ขายงานประสาท

เทียม ซึ่งก็คือ  

จํานวนฟเจอรของขายงานประสาทเทียม เทากบั จํานวนพิกเซลของความสูง บวกจํานวน

พิกเซลของความกวาง ของหนาตางตรวจหา ทีจ่ะใชกบัขายงานประสาทเทยีมนั้น 

จากที่กลาวมาทั้งหมดสามารถสรุปขอมูลทั้งหมดของ หนาตางตรวจหา และขายงาน

ประสาทเทียมได ดังตารางที่ 4.1 ดังนี ้

 

ตารางที่ 4.1 ขอมูลโดยสรุปทั้งหมดของหนาตางตรวจหาและขายงานประสาทเทียมที่จะใชในการ

ทดลองนี ้

ลําดับหนาตาง

ตรวจหา 

ขนาดหนาตางตรวจหา (พิกเซล) จํานวนฟเจอรของแตละ 

สูง กวาง ขายงานประสาทเทียม 

1 256 111 367 

2 304 132 436 

3 352 153 505 

4 400 174 574 

5 448 195 643 

หมายเหตุ หนาตางตรวจหา ลําดับ 1 คือตําแหนงที่อยูไกลจากกลองมากที่สุด และหนาตาง

ตรวจหา ลําดับ 5 คือตําแหนงที่อยูใกลกลองมากที่สุด 
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สําหรับระยะการกราดตรวจของหนาตางตรวจหาแตละลําดับในตารางที่ 4.1 นั้น 

ไดกําหนดตามจํานวนของหนาตางตรวจหาที่มีอยู ซึ่งก็คือแบงภาพออกเปน 5 สวนตามแนวนอน

เทาๆ กัน ยกเวนลําดับที่ 1 ที่กําหนดใหมีความสูงเทากับหนาตางตรวจหา การกราดตรวจเมื่ออยู 

ณ ตําแหนงใดของภาพ ก็จะยดึตามดานลางสุดของหนาตางตรวจหา วาจะใชหนาตางตรวจหา

โซนใด 

4.4 การจดัการหนาตางตรวจหา สาํหรับการตรวจหาปายทะเบียนของรถจักรยานยนต 
เร่ิมดวยการหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของรถจกัรยานยนตกับความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต และนําอัตราสวนนี้ เปนอัตราสวนอางอิง เพ่ือนําไปเปรียบเทียบกับความ

สูงของหนาตางตรวจหาของรถจกัรยานยนตที่ตองการ เพ่ือหาความกวางของหนาตางตรวจหาของ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตนั้นๆ   

ตอไปจะหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความกวางกับความยาวของปายทะเบยีน

รถจักรยานยนตโดยทั่วไป เพ่ือนําอัตราสวนนี้ ไปหาความยาวของหนาตางตรวจหาปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต  

เพ่ือที่หาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของรถจักรยานยนตกับความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต และหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความยาวกับความกวางของปายทะเบียน

รถจักรยานยนต จะทําโดยการวัดขนาดตางๆ จากภาพรถจักรยานยนตที่มีปายทะเบียนอยู จํานวน 

100 คัน ดังแสดงตารางที่ ข ในภาคผนวก ข  

จากตารางที่ ข-1 ในภาคผนวก ข สามารถหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของ

รถจักรยานยนตกับความกวางของปายทะเบียนรถจักรยานยนต เปน 9.23 และอัตราสวนเฉล่ีย

ระหวางความยาวกับความกวางของปายทะเบียนรถจกัรยานยนต เปน 1.28 ดังนั้น สามารถ

คํานวณหาขนาดของหนาตางตรวจหาของปายทะเบียน สําหรับแตละขนาดหนาตางตรวจหา

รถจักรยานยนต ไดดังแสดงใน ตารางที่ 4.2 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 
38

ตารางที่ 4.2 ขนาดของหนาตางตรวจหา รถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

หนาตางตรวจหา (พิกเซล) 

รถจักรยานยนต ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

กวาง  สูง กวาง ยาว 

111 256 28 36 

132 304 33 42 

153 352 38 49 

174 400 43 56 

195 448 49 62 

ขอสังเกตเพิ่มเติม ตามกฎกระทรวงกําหนดลักษณะ ขนาด และสีของแผนปาย

ทะเบียนรถ พ.ศ. 2547 กําหนดขนาดปายทะเบียนรถจักรยานยนต ใหมีความกวาง 17.20 

เซนติเมตร และความยาว 22 เซนตเิมตร เม่ือนํามาหาอัตราสวนความยาว ตอความกวาง จะได 

22 /17.2 1.28=  ซึ่งพบวาตรงกับ คาอัตราสวนเฉล่ียของความยาวตอความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต ตามทีเ่ก็บขอมูลจริงขางตน ที่ไดเปน 1.28 เชนเดียวกัน 

4.5 การสอนขายงานประสาทเทียมจากตัวอยางสอน 

ภาพรถจักรยานยนต และภาพที่ไมมีรถจักรยานยนตอยู ที่มีขนาดเทากับแตละ

ขนาดของหนาตางตรวจหาที่ไดคํานวณไว ถกูนํามาใชเปนตัวอยางสอนใหกบัขายงานประสาท

เทียม โดยใชอัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับในการเรียนรูของขายงาน ตัวอยางสอนทีเ่ปน

ภาพที่มีรถจักรยานยนตอยูทีน่ําไปใชกับหนาตางตรวจหาแตละขนาดจะเหมือนกันทุกชดุ ตางกนัที่

ขนาดเทานั้น สวนตัวอยางสอนทีเ่ปนภาพที่ไมมีรถจกัรยานยนตอยูนั้น จะมีทั้งหมด 2237 ภาพ 

ข้ึนกับวาตัวอยางสอนชุดใดใชมากนอยเทาไร แตจะตางกันที่ขนาดเทานั้น สาเหตุทีตั่วอยางสอน

ของภาพที่ไมมีรถจักรยานยนตไมเทากนัทั้งหมด เพราะเมือ่สอนขายงานประสาทเทียมและทดสอบ

แลวไดผลเปนทีน่าพอใจ จะหยุด ไมสอนทั้งหมด เพ่ือใหการสอนขายงานเปนไปไดอยางรวดเร็ว แต

ถาไดผลไมเปนทีน่าพอใจ กจ็ะเพ่ิมตัวอยางสอนใหมากข้ึนเร่ือยๆ นัน่เอง ภาพทัง้หมดถูกแสดงใน 

ภาคผนวก ข สําหรับจํานวนตัวอยางสอนที่ไดใชไป เปนดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 4.3 จํานวนตัวอยางสอนทีใ่ชกับขายงานประสาทเทียม สําหรับแตละหนาตางตรวจหา 

ขนาดหนาตางตรวจหา (พิกเซล) จํานวนตัวอยางสอน 

สูง กวาง ภาพรถจักรยานยนต ภาพที่ไมมีรถจักรยานยนต 

256 111 308 1486 

304 132 308 1480 

352 153 308 2237 

400 174 308 1746 

448 195 308 1679 

 

4.6 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 105 ภาพ ที่มีรถจักรยานยนตอยู ถูกนํามาทดลอง ได

ผลลัพธดังตอไปนี ้

 

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบยีนจักรยานยนต 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m001 

 

  
 

 

     
 

 
 

 

   

- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m002 

 

  
 

 

  
 

 
 

 

- 

m003 

 

  

     

 
- 

m004 

 

 

 
 

- 

m005 

 

 

 - 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m006 

 

 

  

m007 

 

 

 
- 

m008 

 

 

 - 

m009 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดของ m006 เกิดจากเส้ือของคนมีความสวาง และมีความแปรปรวนมาก 

สวน m007 เกิดจากเสนถนน ซอนทับกับรถจกัรยานยนต ทําใหเม่ือหาขอบแลวมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m010 

 

 

 
- 

m011 

 

   
     

  

 
 

 

 

m012 

 

 

 - 

m013 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดใน m011 เกิดจากทายรถจักรยานยนตมีความสวางคลายปายทะเบยีน 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m014 

 

 

 - 

m015 

 

 

 
- 

m016 

 

 

 
- 

m017 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m018 

 

  

 

 

m019 

 

  
 

 

  
    

 

- 

m020 

 

 
 

 
- 

m021 

 

 

 
- 

หมายเหตุ เกิดความผิดพลาดในภาพ m018 เนื่องจากบริเวณดานขางของรถยนตเม่ือแปลงภาพ

ใหเปนฐานสอง จะมีลักษณะระฆังควํ่าทําใหเกิดความผิดพลาด 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m022 

 

 

 
- 

m023 

 

 

 - 

m024 

 

 

 
- 

m025 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m026 

 

 
 

 

 

 
 

 

- 

m027 

 

 

 
- 

m028 

 

 

 
- 

m029 

 

 

 - 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m030 

 

 

 
- 

m031 

 

 

 - 

m032 

 

 

 
- 

m033 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m034 

 

 

 
- 

m035 

 
  

 
- 

m036 

 

  

 
- 

m037 

 
  

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m038 

 

 

 - 

m039 

 

  

 - 

m040 

 

         

  

m041 

 

   
 

 

 
  

 

- 

หมายเหตุ ในภาพ m040 เกิดความผิดพลาด เนื่องจากไฟทายรถมีความสวาง และเม่ือแปลงเปน

ภาพระดับเทาจะมีความแปรปรวนของระดบัเทาแตกตางกันหลายระดับ 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m042 

 

  

 - 

m043 

 

  

 
- 

m044 

 

  

 - 

m045 

 

 

 - 

 

 

 

 

 



 

 
51

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m046 

 

 

 - 

m047 

 

 

 - 

m048 

 

          

  

m049 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m048 เกิดความผิดพลาด เนื่องจากตะกราทายรถจกัรยานยนตมีลวดลายที่ทําให

คาระดับเทาแปรปรวนมาก 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m050 

 

 

 - 

m051 

 

 

 - 

m052 

 

 

 - 

m053 

 

 

  

หมายเหตุ ความผิดพลาดในภาพ m053 เกิดจากกระเปาทายรถจกัรยานยนตมีอักขระคลายปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m054 

   

 

   
 

   
 

 

 
 

 
 

    
     

 
       

- 

m055 

 

 

 - 

m056 

 
   

 
- 

หมายเหตุ เกิดความผิดพลาดในภาพ m056 สําหรับภาพ m054 เนื่องจากตัวอักขระบนปาย

ทะเบียนกลมกลืนกับแผนปายจนมีความแตกตางของระดบัเทานอย 
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 ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m057 

 

 

 
- 

m058 

 
   

 
- 

m059 

 

 

 - 

m060 

 

 

 - 

หมายเหต ุความผิดพลาดในภาพ m058 เนื่องจากอักขระบนปายทะเบยีนกลมกลืนกับแผนปาย

จนมีความแตกตางของระดับเทานอย 

 

 

 



 

 
55

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m061 

 

 

 - 

m062 

 

 

 - 

m063 

 

     
 

 

 

 
  

 

- 

m064 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดในการตรวจหาปายทะเบียนในภาพ m063 เกิดจากอักขระมีความ

แตกตางของระดับเทานอยเกนิไป  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m065 

 

     
 

 

 

 
 

 

- 

m066 

 
    

 
 

 

- 

m067 

 

 

 
- 

m068 

 

 

 - 
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หมายเหตุ ความผิดพลาดในการตรวจหาปายทะเบียนในภาพ m065 เกิดจากอักขระมีความ

แตกตางของระดับเทานอยเกนิไป สําหรับการตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ ในภาพ m065 เพราะ

เกิดการซอนทบักันของรถจักรยานยนตอีกคันทําใหรถจกัรยานยนตที่ตองการตรวจหามีรูปรางที่

ผิดพลาดไป 

 

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m069 

 

     
 

 

     
    

     
 

 

- 

m070 

 

 

 

 

m071 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m070 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางของรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะเปนรูประฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m072 

 

 

 - 

m073 

 
   

 

 
 

 

- 

m074 

 

 

 - 

m075 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m073 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบเนื่องจากซอนทับกับรถยนตทําใหรูปราง

รถจักรยานยนตเปล่ียนแปลงไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m076 

 

 

 - 

m077 

 

   
 

  

 - 

m078 

 

 

 - 

m079 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดในภาพ m077 เนื่องจากอักขระบนปายทะเบยีนกลมกลืนกับแผนปายทํา

ใหความแตกตางระหวางระดับเทามีคานอย 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m080 

 

 

 
- 

m081 

 

 

 - 

m082 

 

   

 
 

 

- 

m083 

 

 

 

 

หมายเหตุ ภาพ m083 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากแสงสวางในการถายภาพไมเพียงพอ ทําให

ภาพมืดกวาปกติ จึงตรวจหาผิดตําแหนง 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m084 

 

 

 - 

m085 

 

 

 - 

m086 

 

 

 

 

m087 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m086 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากกระจกหนาตางดานขางรถยนต มีสีดํา เม่ือเปน

ภาพฐานสองจะมีลักษณะระฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m088 

 

 

 - 

m089 

 
 

 
- 

m090 

 

 

 
- 

m091 

 
 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m092 

 

 

 - 

m093 

 
 

 
- 

m094 

 

    

 - 

m095 

 

 

 

 

หมายเหตุ ภาพ m092 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ เนื่องจากเกิดการซอนทับกันกับรถยนตทํา

ใหรูปรางของรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป สําหรับภาพ m094 ความผิดพลาดเกิดจากอักขระบน

ปายทะเบียนมีความคมชดัไมพอทําใหตรวจหาไมพบ และภาพ m095 ผิดพลาดเนื่องจากดานขาง

หนาตางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองแลวจะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m096 

 

 

 

 

m097 

 

 

 
- 

m098 

 

    

 

 

 
 

 
 

 

- 

m099 

 
 

 
- 

หมายเหตุ ภาพ m096 ผิดพลาดเนื่องจากดานขางหนาตางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองแลวจะมี

ลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m100 

 

 

 
- 

m101 

 

 

 
- 

m102 

 
 

 
- 

m103 

 

 

 
- 

หมายเหตุ ความผิดพลาดของ m103 เกิดจากเสนถนนซอนทับกบัรถจักรยานยนต ทําใหเม่ือหา

ขอบแลวมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m104 

 

 

 
- 

m105 

 

 

 
- 

 

4.7 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 100 ภาพ ที่มีรถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน

อยู ถูกนํามาทดลอง ไดผลลัพธดังตอไปนี ้

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w001 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w002 

 

         

 

 
 

 

w003 

 
  

-  

w004 

 

 

- - 

w005 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w002 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะคลายระฆังควํ่า สําหรับภาพ w003 เนื่องจากมีแสงสวางสองไปที่ทายรถจักรยานยนตทํา

ใหเกิดความผิดพลาด และภาพ w004 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากรถจกัรยานยนตที่ตรวจไมพบมี

การบรรทุกของทีบ่ดบังคนขับทําใหรูปรางรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w006 

 
             

    

 

 
 

 

- 

w007 

 
    

 
- 

w008 

 
 

- - 

w009 

 

     

  

หมายเหตุ ภาพ w007 ไฟทายมีความสวางเปนดวง ทําใหผานตัวกรองหยาบไปได และภาพ w009 

ความผิดพลาดเกดิจากไฟทายรถจักรยานยนตสวาง ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w010 

 

      

 - 

w011 

 
        

 - 

w012 

 

 

- - 

w013 

 

    

- 

 

 
 

หมายเหตุ ภาพ w011 เกิดความผิดพลาด เพราะแสงสวางของภาพไมเพียงพอเนื่องจากถายใน

เวลาเยน็ ทําใหรถจกัรยานยนตบางคันเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะไมเปนรูประฆังควํ่าและภาพ 

w013 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางของรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีลักษณะเปน

ระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w014 

 

 

- - 

w015 

 

 

- - 

w016 

 

 

- - 

w017 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w018 

 
 

- - 

w019 

 

        

- 

 

w020 

 

  

-  

w021 

 

         

- - 

หมายเหตุ ภาพ w018 รถจักรยานยนตที่ตรวจหาไมพบ เนือ่งจากเกดิการซอนทับกับเสนแบงชอง

จราจร ทําใหรูปรางรถจักรยานยนตเกิดความผิดเพ้ียนไป ภาพ w019 ตรวจพบดานขางรถยนต

เนื่องจาก เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีลักษณะเปนระฆังควํ่าและภาพ w020 ความผิดพลาดของการ

ตรวจหาปายทะเบียนเกิดจาก แสงแดดสองไปยังทายรถจกัรยานยนตทําใหเกิดการสะทอนของทอ

ไอเสีย จึงผานตัวกรองแบบหยาบไปได  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w022 

 

       

- 
 

 

 
 

 

w023 

 

         

 
- 

w024 

 

 

- - 

w025 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w022 ความผิดพลาดของการตรวจหาปายทะเบียนเกิดจาก แสงแดดสองไปยัง

ทายรถจกัรยานยนตทําใหเกิดการสะทอนของทอไอเสีย จงึผานตัวกรองแบบหยาบไปได สําหรับ

การตรวจหาผิดพลาดในตําแหนงดานขางของรถยนต ในภาพ w022 เกิดจากเม่ือเปนภาพฐานสอง 

จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w026 

 

 

- - 

w027 

 

 

- - 

 w028 

 

 

- - 

w029 

 

          

- - 

หมายเหตุ ภาพ w028 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเนื่องจากเกิดการซอนทับกันของเสนแบงชอง

จราจร รถจักรยานยนตและรถยนต ทําใหรถจกัรยานยนตที่ตรวจหามีรูปรางผิดเพ้ียนไป สําหรับ

ภาพ w029 ตรวจหาไมพบปายทะเบียนเพราะปายทะเบียนมีขนาดเลก็กวาปกติ และอักขระมี

ความแตกตางของคาระดับเทานอย 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w030 

 

  

- 
 

w031 

 

        
 

 
- 

w032 

 

 

- - 

w033 

 

    

    

 
 

 
 

 

- 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w034 

 

    

 

 

 

w035 

 
 

   

 

 
 

 

- 

w036 

 

       

 
- 

w037 

 

 

- - 
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หมายเหตุ ภาพ w034 ความผิดพลาดเกิดจากกระจกรถยนตมีสีดํา เม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะรูปรางเปนระฆังควํ่าและภาพ w036 ความผิดพลาดเกิดจากการซอนทับกันของ

รถจักรยานยนตทําใหรูปรางของรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w038 

 

 

     

 
 

 
 

 
 

 

w039 

 

 

- - 

w040 

 

    

-  

หมายเหตุ ภาพ w038 มีความผิดพลาด 2 ตําแหนง ตําแหนงแรกตรวจหาผิดพลาดทีห่นาตาง

รถยนตเพราะหนาตางมีสีดํา เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า สําหรับตําแหนงที่สอง 
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ตรวจหาผิดพลาดที่คนขับและคนซอนทายรถจกัรยานยนต เกิดจากเส้ือของคนขบัเปนสีดํา และคน

ซอนทายมีเส้ือที่มีสีออนกวา ทําใหเกิดการตัดกันเปนรูปทีท่ําใหเกิดความผิดพลาดในข้ันตอนการ

วิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต สําหรับภาพ w040 เกิดจากตัวถังของรถจกัรยานยนตเปนโลหะที่

สะทอนแสง จึงทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w041 

 

 

- - 

w042 

 
   

 

 
 

 

w043 

 
    

 

 

หมายเหต ุภาพ w042 ตรวจหาผิดพลาดเพราะ ทายรถจักรยานยนตมีความสวางกวาปกติ โดยมา

จากไฟทายและตัวถังรถทีเ่ปนโลหะสีเงินที่สะทอนแสงไดดีทําใหผานตัวกรองแบบหยาบได สําหรับ

ภาพ w043 ตรวจหารผิดพลาดเพราะหมวกนิรภัยมีสีดํา ตัดกับพ้ืนถนนที่มีสีออนกวา ทําให

ผิดพลาดในข้ันตอนวิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w044 

 

 

- - 

w045 

 

 

- - 

w046 

 

 

- - 

w047 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w047 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเพราะภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไม

เพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w048 

 

 

 

 

- 

 

 

 

 

- 

 

 

w049 

 

 

- - 

w050 

 
       

 
- 

w051 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w052 

 
        

- - 

w053 

 

          

 - 

w054 

 
      

 

 

w055 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w052 ตรวจหาปายทะเบยีนไมพบ เนื่องจากปายทะเบียนมีขนาดเล็ก (เกดิจาก

การดัดแปลง) และอักขระมีความแตกตางของคาระดับเทาที่นอยเกินไปและภาพ w054 ดานขาง

รถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w056 

 

   

- 
 

 

 

w057 

 

 

- - 

w058 

 
              

 

    

   

 
 

- 

 

w059 

 

 

- - 

หมายเหตุ สวนภาพ w056 ทอไอเสีย และไฟทายมีความสวางทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได

ภาพ w058 อักขระบนปายทะเบยีนมีความแตกตางของคาระดับเทานอยเกินไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w060 

 

            

- 

 

w061 

 

 

- - 

w062 

 

  

- 
 

w063 

 

  

- 
 

หมายเหตุ ภาพ w060 ดานขางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆงัควํ่า ภาพ w061 

ความผิดพลาดเกดิจากภาพถายในเวลาเย็นทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว 

ไมเปนรูประฆังควํ่า สวนภาพ w062 และ w063 ความผิดพลาดเกิดจากทายรถจกัรยานยนตมี

ความสวาง และผานตัวกรองหยาบไปได 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w064 

 

 

- - 

w065 

 

 

- - 

w066 

 

     

 - 

w067 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w068 

 

 

- - 

w069 

 

        

- - 

w070 

 

 

- - 

w071 

 

      

 
- 

หมายเหตุ ภาพ w069 ตรวจหาไมพบปายทะเบยีนเพราะอักขระมีความแตกตางของคาระดับเทา

นอยเกนิไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w072 

 

 

- - 

w073 

 

 

- - 

w074 

 

 

- - 

w075 

 

       
 

 - 

หมายเหตุ ภาพ w072 ความผิดพลาดเกิดจากภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือ

เปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w076 

 

         
 

  

w077 

 

 

- - 

w078 

 

  

-  

w079 

 

  

-  

หมายเหตุ ภาพ w076 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเพราะมีการซอนทบักับเสนแบงชอง

การจราจรทําใหรูปรางรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป สําหรับการตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาดเกิด

จากตัวถังรถจักรยานยนตมีความแปรปรวนของคาระดับเทามาก ภาพ w078 และ w079 ตรวจหา

ปายทะเบียนผิดพลาดเนื่องจาก กลางหนาตางตรวจหา มีกลุมพิกเซลที่มีความสวาง ทําใหผานตัว

กรองแบบหยาบได 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w080 

 

 

- - 

w081 

 

         

- - 

w082 

 

 

- - 

w083 

 

          

- 
 

 

 
หมายเหตุ ภาพ w080 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ เนื่องจากตําแหนงทีก่ารวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนตตรวจพบ และตําแหนงที่ขายงานประสาทเทยีมตรวจพบ ไมตรงกัน ภาพ w081 ความ
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ผิดพลาดเกดิจากภาพถายในเวลาเย็นทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว ไมเปน

รูประฆังควํ่าและภาพ w083 ตรวจหารถจกัรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางขอบหนาตาง

รถยนต เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w084 

 

 

- - 

w085 

 

 

- - 

w086 

 

 

- - 

w087 

 

           

- 
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หมายเหตุ ภาพ w087 ความผิดพลาดเกิดจากภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือ

เปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า สวนกรณีทีต่รวจหารถจักรยานยนตผิดพลาดเนื่องจาก

ดานขางขอบหนาตางรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w088 

 

 

- - 

w089 

 

 

- - 

w090 

 

 

- - 

w091 

 
 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w092 

 

            

- 

 

w093 

 

  

- 
 

w094 

 
      

 - 

w095 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w092 ตรวจหารถจกัรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพ

ฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า ภาพ w093 ตรวจหาผิดพลาดเนื่องจากมีความสวาง และ

ความแปรปรวนสูง ภาพ w094 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบเนื่องจากรถจักรยานยนตว่ิงผานเงา

ตนไม ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w096 

 

 

- - 

w097 

 

 

- - 

w098 

 

 

- - 

w099 

 

   

- 
 

 

 

หมายเหตุ ภาพ w099 ตรวจหาปายทะเบยีนผิดพลาด เนือ่งจากทายรถจักรยานยนตมีทัง้ความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w100 

      
    

 

 
 

 

หมายเหตุ ภาพ w100 ตรวจหาปายทะเบยีนผิดพลาด เนือ่งจากทายรถจักรยานยนตมีทัง้ความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง สวนตรวจหาตําแหนง

รถจักรยานยนตผิดพลาด เนื่องจากเกดิการซอนทับกบัเสนแบงชองการจราจรทําใหเกิดการ

ผิดเพ้ียนของรูปรางรถจกัรยานยนต 

 

4.8 ผลการทดลองตรวจหารถจักรยานยนตเมื่อมีรถจักรยานอยูในภาพ 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 100 ภาพ ที่มีรถจักรยานอยู ถูกนํามาทดลอง ได

ผลลัพธดังตอไปนี ้

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู  

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b001 

 

      

 
 

 

- 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b002 

 

- - - 

b003 

 

- - 

 

b004 

 

 

 - 

b005 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b003 ตรวจหาผดิพลาดเนื่องจากสวนลางของกระจกรถประจําทางมคีาระดับเทา

ตํ่า และเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b006 

 
 

 
- 

b007 

 

  

 - 

b008 

 

- - - 

b009 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b010 

 

- - - 

b011 

 

- - - 

b012 

 

- - - 

b013 

 

 - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b014 

 

- - - 

b015 

 

- - - 

b016 

 

- - - 

b017 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b017 ตรวจหารถจักรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพ

ฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b018 

 

- - - 

b019 

 

- - - 

b020 

 

- - - 

b021 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b022 

 

 

- - 

 

b023 

 

- - 

 

b024 

 
        

 
- 

b025 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b022 และ b023 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ 

เนื่องจากสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปน

ระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b026 

 

- - - 

b027 

 

- - - 

b028 

 

- - - 

b029 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b030 

 

- - - 

b031 

 

- - - 

b032 

 

- - - 

b033 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b034 

 

 

  

b035 

 

- - - 

b036 

 

- - - 

b037 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b034 ตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาดเนื่องจาก กลางหนาตางตรวจหา มีกลุม

พิกเซลที่มีความสวาง ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบได 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b038 

 

- - - 

b039 

 

  

 - 

b040 

 

- - 

 

b041 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b040 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b042 

 

- - - 

b043 

 

- - - 

b044 

 

- - - 

b045 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b046 

 

- - - 

b047 

 

 

 
- 

b048 

 

- - - 

b049 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b049 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b050 

 

 

 - 

b051 

 

- - - 

b052 

 

- - 

 

b053 
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หมายเหต ุภาพ b052 และ b053 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ 

เนื่องจากสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปน

ระฆังควํ่า สําหรับ ภาพ b053 มีการตรวจหาผิดพลาด โดยตรวจหาขอบหนาตางรถยนตนั้น 

เนื่องจาก เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b054 

 

- - - 

b055 

 

- - - 

b056 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b057 

 

- - - 

b058 

 

- - - 

b059 

 

 

 - 

b060 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b061 

 

- - 

 

b062 

 

- - - 

b063 

 

- - - 

b064 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b061 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b065 

 

- - - 

b066 

 

- - - 

b067 

 

- - - 

b068 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b068, b069 และ b070 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูก

ตรวจหาพบ เนื่องจากสวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเกิดความผิดพลาด 

 



 

 
110

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b069 

 

- - 

 

b070 

 

- - 

 
 

 
 

 

b071 

 

- - 

 

b072 

 
  

 
- 

หมายเหตุ ภาพ b071 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b073 

 

- - - 

b074 

 

- - - 

b075 

 

- - - 

b076 

 

       

 

 

หมายเหตุ ภาพ b076 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b077 

 

- - - 

b078 

 

- - - 

b079 

 

  

 - 

b080 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b081 

 

-          - 
 

 

 

b082 

 

- - - 

b083 

 

- - - 

b084 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b081 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า



 

 
114

และภาพ b084 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจากสวนลาง

ของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b085 

 
 

 
- 

b086 

 

- - - 

b087 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b087 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b088 

 

- - - 

b089 

 

- - - 

b090 

 

   

  

b091 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b090 ตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาด เนื่องจากทายรถจกัรยานยนตมีทั้งความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b092 

 

- - - 

b093 

 

- - - 

b094 

 

- - 

 

b095 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b094 มีการตรวจหาผิดพลาด โดยตรวจหาดานขางรถยนตนั้น เนื่องจาก เม่ือเปน

ภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b096 

 

 

 - 

b097 

 

- - - 

b098 

 

- - 

 

b099 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b098 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b100 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b100 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  

 

4.9 การวเิคราะหผลการทดลอง 

4.9.1 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหารถจักรยานยนต 

จากการทดลองพบวา ความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจักรยานยนต 

แบงเปน 3 ลักษณะ คือ ขอบหนาตางดานขางของรถยนต เกาะกลางถนน และตรวจพบบางสวน

ของรถจักรยานยนต ซึ่งพบวาความผิดพลาดเกือบทั้งหมดเกิดกบัขอบหนาตางดานขางรถยนต นั่น

คือ 18 กรณี จากทั้งหมด 21 กรณี สําหรับเกาะกลางถนนและบางสวนของรถจักรยานยนต มี 1 

กรณ ี และ 2 กรณี ตามลําดบั สาเหตุของความผิดพลาดเกิดจากในข้ันตอนการวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนต เม่ือหนาตางตรวจหาอยูบนบริเวณที่เปนขอบหนาตางดานขางของรถยนต และภาพ

ถูกแปลงใหเปนภาพฐานสอง เม่ืออยูในข้ันตอนการวิเคราะหรูปรางรถจกัรยานยนต บางกรณีมี

ลักษณะคลายระฆังควํ่าได อยางไรก็ตามความผิดพลาดเชิงบวกดังกลาวเกิดข้ึนเพียง 21 กรณี 

จากภาพทั้งหมด 305 ภาพ  

สําหรับความผิดพลาดเชิงลบของการตรวจหารถจักรยานยนต ซึ่งกคื็อการที่

ตรวจหาไมพบ ทั้งๆ ทีมี่วัตถุทีต่องการตรวจหาอยู พบวามีอยู 4 ลักษณะ คือ รถจักรยานยนต

ซอนทับกับเสนแบงชองจราจรหรือยานพาหนะคนัอ่ืน มี 12 กรณี ถายภาพในเวลาเย็นทําใหแสง

สวางไมเพียงพอ มี 8 กรณี รถจกัรยานยนตว่ิงผานเงามืดมีผลทําใหความผิดพลาดเกิดข้ึน และ
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รถจักรยานยนตบรรทกุของจนบดบังผูขับข่ี พบอยางละ 1 กรณี ดังนั้น เพ่ือทีจ่ะใหการตรวจหา

ไดผลดี ถนนทีจ่ะตรวจหา ควรเปนถนนใหญ หรือถนนที่ยานพาหนะสามารถใชความเร็วในการ

สัญจรไดพอสมควรและไมติดขัด เชน บริเวณที่อยูหางจากการจอดติดสัญญาณไฟแดง เพ่ือให

โอกาสที่จะเกิดรถจักรยานยนตซอนทับกับวัตถุอ่ืนดังกลาวมีนอยลง สําหรับอีกกรณีคือ ภาพที่ใชใน

การทดลองถายภาพมาจากสภาพแวดลอมที่แสงสวางไมเพียงพอ กรณีนี้กจ็ะทําใหเกิดความ

ผิดพลาดในการตรวจหาได สาเหตเุปนเพราะเมื่อแสงสวางไมเพียงพอเนื่องจากถายในเวลาเย็น 

เม่ือภาพถูกแปลงเปนภาพฐานสอง จะทําใหรูปรางของรถจักรยานยนต ผิดเพ้ียนไปได 

4.9.2 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

 จากการทดลองพบวา ความผิดพลาดเชิงบวก สามารถแบงไดเปน 5 ลักษณะคือ 

ตรวจพบเปนเส้ือของผูขับข่ี 1 กรณี ทายรถจักรยานยนตทีมี่ไฟทายอยู 4 กรณี รถจักรยานยนตที่มี

ของบรรทุกอยูทายรถ 2 กรณี เคร่ืองยนตรถจักรยานยนต 1 กรณี และการตรวจหาปายทะเบียน

เนื่องจากมีความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจกัรยานยนตอีก 3 กรณี สาเหตุของความ

ผิดพลาดที่เกิดข้ึนนั้นเนื่องจาก ทายรถจักรยานยนตทีก่ําลังตรวจหา มีความสวาง และลวดลาย

มากกวาปกติ กลาวคือ มีความแตกตางของคาระดับเทามาก ที่ตรงกลางของหนาตางตรวจหา ทํา

ใหผานตัวกรองแบบหยาบและแบบละเอียดไปได แตจากจํานวนความผิดพลาดขางตนมีเพียง 11 

กรณี ซึง่ถือวาไมมาก เม่ือเปรียบเทยีบกับรถจกัรยานยนตที่ติดปายทะเบียนที่โปรแกรมตรวจหาได

ทั้งหมด คือ 172 คัน  

สวนความผิดพลาดเชิงลบ พบวามีสาเหตมุาจากการที่รถจกัรยานยนตว่ิงดวย

ความเร็วสูง ทําใหภาพที่ถายออกมา มีอักขระบนปายทะเบยีนที่ไมชัดเจน หรือปายทะเบยีนมี

ความแตกตางของคาระดับเทานอยเกนิไป ทําใหตรวจหาไมพบ โดยพบความผิดพลาด 16 กรณ ี

ซึ่งถือวาไมมาก เม่ือเปรียบเทยีบกับรถจกัรยานยนตที่ติดปายทะเบียนที่โปรแกรมตรวจหาได

ทั้งหมด คือ 172 คัน  

4.9.3 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปาย

ทะเบียน 

ความผิดพลาดเชิงลบ จากจํานวนรถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบยีนทัง้หมด 100 

คัน พบวามีความผิดพลาดเชิงลบ 17 กรณี โดยระบุวารถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปาย

ทะเบียนเปนรถจักรยานยนตติดแผนปายทะเบยีน นอกจากนั้นยังพบวา ความผิดพลาดจาก

การตรวจพบวัตถุอ่ืนในกระบวนการตรวจหารถจกัรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียนนั้น จะ
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เปนกรณีเดียวกบัความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจักรยานยนตที่มีแผนปายทะเบยีน 

ตามหัวขอ 4.9.2 นั่นคือ ความผิดพลาดจะเกดิข้ึนเม่ือ ทายรถจักรยานยนตมีความสวาง และ

ลวดลายมากกวาปกต ิ ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบและแบบละเอียดไปได ความผิดพลาด

ดังกลาวถูกพบ 20 กรณี โดยแบงเปน บังโคลน 2 กรณี ทอไอเสีย 3 กรณี เคร่ืองยนต 5 กรณ ี

และทายรถจกัรยานยนตที่มีไฟทาย 10 กรณี ขอสังเกตของการทดลองนี้ ความผิดพลาดจาก

การตรวจหาวัตถุอ่ืนในกระบวนการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน ไมใช

ความผิดพลาดเชิงบวก เนื่องจากความผิดพลาดเชิงบวกเปนการตรวจหาพบรถจักรยานยนต

ไมติดแผนปายทะเบยีนมากกวาความเปนจริง ซึ่งไมใชสําหรับกรณนีี้  

4.9.4 การวิเคราะหผลการทดลองของการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตมาทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู 

พบวาวิธีการที่นําเสนอในงานวิจยันี้สามารถ แยกตรวจหาเฉพาะรถจกัรยานยนต

ได โดยไมสนใจ รถจักรยาน สาเหตเุปนเพราะ รถจกัรยานมีลักษณะผอมบางกวา รถจักรยานยนต

มาก ทําใหสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาไมตํ่า เม่ือเปรียบเทยีบกบัรถจกัรยานยนต 

อยางไรก็ตามยังมีบางกรณีทีน่อกเหนือจากที่กลาวมาขางตน นั่นคือ รถจกัรยานจะมีสวนลางของ

ตัวรถที่มีคาระดับเทาที่ตํ่า ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว และวิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต จะ

พบวามีลักษณะเปนระฆังควํ่า จึงเกิดความผิดพลาดได เชน ผูข่ีจักรยานสวมกางเกง ตัวถงั

รถจักรยาน บังโคลนรถจกัรยาน มีสีเขมหรือสีดํา กรณีเหลานี้ไดถูกขายงานประสาทเทียมแยกแยะ 

และตัดสินใจในข้ันสุดทาย เพ่ือกําจัดรถจักรยานออกไป แตถาหลุดรอดจากขายงานประสาทเทียม

อีก ก็จะทําใหเกิดความผิดพลาดลบ ที่ตองการตรวจหารถจักรยานยนต แตไดตรวจหาเปน

รถจักรยานแทน จากทดลองรถจักรยาน จํานวน 110 คัน ถูกระบุวาเปนรถจักรยานยนต เพียง 18 

คัน ขอสังเกตเพิ่มเติม จากผลการทดลองนี้พบความผิดพลาดจากการตรวจหาวัตถุอ่ืนที่ไมใช

รถจักรยานยนต ปายทะเบยีนรถจักรยานยนต หรือรถจกัรยาน จํานวน 6 กรณี ซึ่งความผิดพลาดนี้

ไมใชความผิดพลาดเชิงบวก เนื่องจากความผิดพลาดเชงิบวกเปนกรณีที่ตรวจหาพบวัตถุตองการ

มากกวาความเปนจริงซึ่งไมมีในกรณนีี ้

4.10 สรุปผลการทดลอง 

ผลการทดลองจากการตรวจหารถจกัรยานยนต ปายทะเบยีนรถจักรยานยนต 

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน และรถจกัรยาน สามารถสรุปได ดังตอไปนี ้
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ตารางที่ 4.7 ตารางสรุปผลการทดลอง การตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต 

 

ประเภทการ

ทดลอง 

 

ตรวจหา

โดยคน 

(คัน) 

ตรวจหาโดยใชโปรแกรม * 

ทั้งหมด 

(คัน) ** 

ความถูกตองจากการพิจารณาโดยคน 

จํานวน 

(คัน) 
รอยละ 

ความ

ผิดพลาดเชิง

ลบ (กรณี) 

ความ

ผิดพลาดเชิง

บวก (กรณี) 

รถจักรยานยนต 310 309 288 92.90 22 21 

รถจักรยานยนตที่

ติดแผนปาย

ทะเบียน 

188 183 172 91.49 16 11 

รถจักรยานยนต

ไมติดแผนปาย

ทะเบียน 

100 83 83 83.00 17 0 

หมายเหตุ      

1. * จํานวนที่ตรวจหาโดยใชโปรแกรม คือจํานวนที่ตรวจหาโดยใชหลักการของการตรวจหา

รถจักรยานยนต และปายทะเบยีนรถจักรยานยนต ตามทีน่ําเสนอในงานวจิัยนี ้

2. ** จํานวนที่ตรวจหาไดโดยโปรแกรมทั้งหมด ซึ่งมาจากจํานวนทีค่นพิจารณาแลวระบุวาถูกตอง

รวมกับความผิดพลาดเชิงบวกทีเ่กิดข้ึน 

3. จํานวนรถจักรยานยนต 310 คัน มาจากรถจักรยานยนตที่ติดแผนปายทะเบียนและไมติดแผน

ปายทะเบียนทั้งหมดที่มีในภาพทีน่ํามาทดลองทั้งหมด 305 ภาพ  

4. รถจักรยานยนตทีต่รวจพบ 288 คัน เปนรถจกัรยานยนตทีติ่ดแผนปายทะเบียน 188 คันและ

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน 100 คัน 

5. ความผิดพลาดเชิงบวก คือ ความผิดพลาดจากการตรวจหาพบวัตถุที่ตองการมากกวาความ

เปนจริง และความผิดพลาดเชิงลบ คือ ความผิดพลาดจากการตรวจหาพบวัตถทุี่ตองการนอยกวา

ความเปนจริง 
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การนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนตมา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู สามารถสรุปผลการทดลองได ดังนี้ 

 

ตารางที่ 4.8 ตารางสรุปผลการทดลองจากการนําวิธีการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต มาทดสอบกบัภาพที่มีรถจักรยานอยู 

รถจักรยานที่ตรวจหา

ไดโดยคนทั้งหมด 

ไมระบุวาเปน

รถจักรยานยนต 

ระบุวาเปน

รถจักรยานยนต 

รอยละความถูกตองของการ

ไมระบุวาเปน

รถจักรยานยนต$ 

110 92 18 83.64 

นอกจากนั้น จากการทดลองกับภาพทั้งหมด 305 ภาพ ไดพบวัตถุอ่ืนๆที่ไมใช

รถจักรยานยนต ปายทะเบียนรถจักรยานยนต หรือรถจักรยาน และไมสามารถระบุวาเปนความผิด

พลาดเชิงบวกได จํานวน 20 กรณี สําหรับกลุมภาพการจราจรที่มีรถจักรยานยนตไมติดแผนปาย

ทะเบียนจํานวน 100 ภาพ และ 6 กรณี สําหรับกลุมภาพการจราจรที่มีรถจกัรยานอยูจํานวน 100 

ภาพ
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บทท่ี  5 
สรุปผลการวิจัย และขอเสนอแนะ 

ในบทนี้ไดสรุปผลการวิจัยและอภิปรายผลที่ไดจากการทดลองตรวจหา

รถจักรยานยนต และแผนปายทะเบยีนรถจักรยานยนต  รวมถึงไดเสนอแนะแนวทางสําหรับการ

พัฒนางานวิจยัตอไปในอนาคต 

5.1 สรุปผลการวิจยั 

งานวิจัยนี้ไดเสนออัลกอริทึมในการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต โดยสามารถตรวจสอบการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตได การ

ตรวจหาจะเริ่มจากสรางหนาตางตรวจหา กราดตรวจไปตลอดทั้งภาพการจราจรที่ตองการตรวจหา 

เพ่ือหารถจักรยานยนตกอน ถาหากพบจะตัดสวนภาพเฉพาะสวนที่มีรถจักรยานยนตที่ตรวจพบ 

มาตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต ถาหากไมพบปายทะเบยีนก็แสดงวารถจกัรยานยนตคัน

นั้น ไมติดแผนปายทะเบียน  

การตรวจหารถจักรยานยนต จะพิจารณาแตละภาพในหนาตางตรวจหา ทีก่ราด

ตรวจไป โดยใชวิธีทีเ่รียกวา การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต วิธีนีเ้ร่ิมดวยการทําภาพใหเปนภาพ

ฐานสอง  แลวกําหนดกลุมพิกเซลใหว่ิงกราดตรวจภาพจากลางข้ึนบนเปนแนวตั้งและหยดุเม่ือ

ภายในกลุมพิกเซลนัน้มีคาเฉล่ียระดับเทานอยกวา 255 เม่ือเสร็จหนึ่งแนวตั้งแลวเล่ือนไปตาม

แนวนอนและทําเชนเดิมในแนวตั้งถัดไป โดยแตละแนวตั้งนั้น จะบวกจํานวนกลุมพิกเซลที่ว่ิงไปได 

และนําจํานวนนี้ทกุๆแนวตั้งไปพิจารณาวาเขาขายเปนรถจักรยานยนตหรือไม ถาใชก็จะใช

ขายงานประสาทเทียม ที่ผานการสอนมาแลวมาตรวจสอบข้ันสุดทาย เพ่ือยืนยันการเปน

รถจักรยานยนต 

การตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนต จะเร่ิมดวยการใชหนาตางตรวจหาอีก

ชุดหนึ่ง กราดตรวจบรเิวณคร่ึงลางของภาพระดับเทาที่เปนรถจกัรยานยนตแลวใชตัวกรองแบบ

หยาบเพื่อการหาตําแหนงที่คาดวาเปนปายทะเบียนรถจักรยานยนต สุดทายกจ็ะนําภาพใน

หนาตางตรวจหาที่ผานตัวกรองแบบหยาบมาได มาผานตัวกรองแบบละเอียด เพ่ือยืนยันความ

ถูกตองข้ันสุดทาย  

สําหรับการทดลองไดนําภาพการจราจร จํานวน 305 ภาพ มาแบงภาพออกเปน 3 

กลุม คือ ภาพการจราจรที่มีรถจักรยานยนตทีติ่ดแผนปายทะเบียนอยู จํานวน 105 ภาพ ภาพ

การจราจรที่มีรถจกัรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีนอยู จํานวน 100 ภาพ และภาพการจราจรที่มี
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รถจักรยานอยู จํานวน 100 ภาพ ภาพทุกภาพที่นํามาทดลองมีขนาด 1600x1200 พิกเซล ถาย

จากมุมกมประมาณ 30o  จากแนวระนาบ ที่ความสูงประมาณ 7.5 เมตร จากพ้ืนถนน (ถายจาก

สะพานคนขามถนน) 

การทดลองไดเปรียบเทียบผลการตรวจหาที่ไดจากโปรแกรมที่ใชวิธีการทีเ่สนอใน

งานวิจัยนี้ กับการตรวจหาโดยคน พบวา การตรวจหารถจักรยานยนต มีความถูกตองเฉล่ียรอยละ 

93.09 การตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนตพบวามีความถูกตองเฉล่ียรอยละ 91.26 การ

ตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน มีความถกูตองเฉล่ียรอยละ 83.00 และความถูก

ตองในการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตมาใชกบัภาพที่มีรถจกัรยานอยูเฉล่ียรอยละ 83.64 

5.2 ขอเสนอแนะ 

จากการพัฒนาอัลกอริทึมของการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต พบวายังมีส่ิงทีค่วรปรับปรุงเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการตรวจหาใหดีมากยิ่งข้ึน 

ดังตอไปนี ้

5.2.1 การตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน ยังมีความผิดพลาดอยู

ในบางภาพ สาเหตุมาจากพ้ืนผิวดานทายรถจักรยานยนตบางภาพ มีความสวางและมีความ

แปรปรวนของคาระดับเทาทีเ่ปนไปในลักษณะเดยีวกันกับปายทะเบียนรถจกัรยานยนต ดังนัน้ถา

หากปรับปรุงวิธีการตรวจวิเคราะหในสวนพ้ืนผิวดานทายรถจักรยานยนตใหดีข้ึน ก็สามารถเพิ่ม

ถูกตองมากยิง่ข้ึนได 

5.2.2 การแยกความแตกตางระหวางรถจักรยานยนตกับรถจักรยานนัน้ สามารถ

เพ่ิมความถูกตองได โดยการพิจารณาลักษณะเฉพาะของรถจักรยานยนตและรถจกัรยาน เชน การ

พิจารณาหมวกนิรภัยและไฟทายของรถจักรยานยนต ซึง่ไมมีอยูในรถจักรยาน การพิจารณาบัง

โคลนและตัวถังของรถจักรยานยนต ซึ่งกวางกวารถจกัรยานมาก การพิจารณาระดับการวางเทา

ซายและขวาของผูขับข่ี ซึ่งถาเปนจักรยานยนตจะมีระดับที่เทากัน แตถาเปนรถจกัรยานสวนใหญ

จะไมเทากัน นอกจากนัน้ถาบันทึกภาพการจราจรเปนวีดิทัศน ก็สามารถพจิารณาความเร็วในการ

เคล่ือนที่ได โดยรถจกัรยานยนตจะเคล่ือนที่ไดเร็วกวารถจกัรยานหลายเทา 

5.2.3 งานวิจัยนีท้ดลองกับภาพนิ่งของการจราจรเทานั้น ในอนาคตควรพัฒนาให

ใชงานกับกลองวีดิทัศนได โดยการนําภาพแตละกรอบ (frame) มาประมวลผลดวยอัลกอริทึมที่

นําเสนอเพ่ือตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต ซึ่งอาจทําใหสามารถใช

งานไดสะดวกมากยิง่ข้ึน 
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5.3 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

ชวยใหการตรวจหารถจกัรยานยนต การตรวจหาปายทะเบยีนรถจักรยานยนต

และการตรวจหาการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนต ทําไดอยางมีประสิทธิภาพ ซึ่ง

สามารถนําไปใชในการกวดขันจับกุม หรือเก็บขอมูล เพ่ือเปนสถิติได  
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ภาคผนวก 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
การหาคาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

1 1 240 102 2.352941 

2   266 115 2.313043 

3 2 340 153 2.222222 

4   270 138 1.956522 

5   248 103 2.407767 

6 3 273 125 2.184 

7 4 265 122 2.172131 

8 5 273 105 2.6 

9 6 275 113 2.433628 

10 7 285 123 2.317073 

11 8 290 118 2.457627 

12 9 286 115 2.486957 

13 10 290 130 2.230769 

14 11 285 120 2.375 

15 12 288 130 2.215385 

16 13 293 121 2.421488 

17   244 98 2.489796 

18 14 270 120 2.25 

19 15 245 100 2.45 

20 16 265 103 2.572816 

21 17 255 104 2.451923 

22 18 269 120 2.241667 

23 19 265 112 2.366071 

24 20 270 123 2.195122 

25 21 279 123 2.268293 

26 22 284 130 2.184615 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

27 23 265 110 2.409091 

28 24 278 122 2.278689 

29 25 270 110 2.454545 

30 26 283 123 2.300813 

31 27 284 108 2.62963 

32 28 284 116 2.448276 

33 29 262 98 2.673469 

34 30 266 105 2.533333 

35 31 253 105 2.409524 

36 32 283 120 2.358333 

37   219 93 2.354839 

38 33 256 123 2.081301 

39 34 226 100 2.26 

40 35 245 108 2.268519 

41 36 280 118 2.372881 

42 37 232 94 2.468085 

43 38 240 106 2.264151 

44 39 240 98 2.44898 

45 40 243 112 2.169643 

46 41 229 98 2.336735 

47 42 250 110 2.272727 

48 43 240 102 2.352941 

49 44 226 100 2.26 

50   275 108 2.546296 

51 45 250 110 2.272727 

52 46 248 125 1.984 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

53 47 236 103 2.291262 

54 48 260 110 2.363636 

55 49 239 102 2.343137 

56 50 264 108 2.444444 

57 51 263 112 2.348214 

58 52 235 106 2.216981 

59 53 240 105 2.285714 

60   280 130 2.153846 

61 54 260 113 2.300885 

62 55 225 99 2.272727 

63 56 259 112 2.3125 

64 57 279 125 2.232 

65 58 248 113 2.19469 

66 59 282 123 2.292683 

67 60 235 104 2.259615 

68 61 270 125 2.16 

69 62 245 110 2.227273 

70 63 245 123 1.99187 

71 64 225 100 2.25 

72 65 263 106 2.481132 

73 66 279 112 2.491071 

74 67 235 115 2.043478 

75 68 249 105 2.371429 

76 69 305 125 2.44 

77 70 277 123 2.252033 

78 71 285 125 2.28 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

79 72 232 98 2.367347 

80 73 303 118 2.567797 

81 74 303 128 2.367188 

82 75 272 119 2.285714 

83 76 295 125 2.36 

84 77 263 140 1.878571 

85 78 270 112 2.410714 

86 79 249 99 2.515152 

87 80 274 132 2.075758 

88 81 271 106 2.556604 

89   269 118 2.279661 

90 82 268 119 2.252101 

91 83 265 115 2.304348 

92 84 272 118 2.305085 

93 85 248 110 2.254545 

94   243 100 2.43 

95   349 155 2.251613 

96 86 276 114 2.421053 

97 87 333 145 2.296552 

98   217 94 2.308511 

99 88 253 110 2.3 

100   346 135 2.562963 

 

หมายเหตุ  

ภาพที่นํามาหาอัตราสวนของรถจกัรยานยนต หนึ่งภาพอาจจะรถจักรยานยนตมากกวา หนึ่งคนั ได 

เชน ภาพที่ 85 มีรถจักรยานยนต จํานวน 3 คัน คือ รถจักรยานยนตลําดับที่ 93 ถึง 95 เปนตน 
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ภาคผนวก ข 
ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

1 372 36 51 10.3333 1.41667 

2 371 38 53 9.76316 1.39474 

3 395 40 56 9.875 1.4 

4 375 49 52 7.65306 1.06122 

5 394 44 43 8.95455 0.97727 

6 378 39 51 9.69231 1.30769 

7 367 39 53 9.41026 1.35897 

8 375 41 54 9.14634 1.31707 

9 366 42 42 8.71429 1 

10 395 46 45 8.58696 0.97826 

11 385 41 55 9.39024 1.34146 

12 370 39 50 9.48718 1.28205 

13 371 41 53 9.04878 1.29268 

14 382 40 55 9.55 1.375 

15 388 44 44 8.81818 1 

16 399 41 54 9.73171 1.31707 

17 393 46 60 8.54348 1.30435 

18 413 43 54 9.60465 1.25581 

19 383 39 55 9.82051 1.41026 

20 381 41 58 9.29268 1.41463 

21 383 45 45 8.51111 1 

22 382 43 43 8.88372 1 

23 370 41 55 9.02439 1.34146 

24 377 39 52 9.66667 1.33333 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

25 376 37 53 10.1622 1.43243 

26 379 40 55 9.475 1.375 

27 389 41 56 9.4878 1.36585 

28 379 45 53 8.42222 1.17778 

29 394 43 57 9.16279 1.32558 

30 369 39 52 9.46154 1.33333 

31 379 41 55 9.2439 1.34146 

32 378 44 54 8.59091 1.22727 

33 361 35 54 10.3143 1.54286 

34 381 40 57 9.525 1.425 

35 372 39 52 9.53846 1.33333 

36 386 34 52 11.3529 1.52941 

37 368 35 51 10.5143 1.45714 

38 384 40 54 9.6 1.35 

39 391 42 56 9.30952 1.33333 

40 379 41 53 9.2439 1.29268 

41 377 44 44 8.56818 1 

42 379 43 46 8.81395 1.06977 

43 376 40 52 9.4 1.3 

44 389 46 58 8.45652 1.26087 

45 390 46 56 8.47826 1.21739 

46 412 45 56 9.15556 1.24444 

47 381 47 56 8.10638 1.19149 

48 378 45 57 8.4 1.26667 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

49 387 42 54 9.21429 1.28571 

50 402 45 54 8.93333 1.2 

51 400 43 56 9.30233 1.30233 

52 390 41 55 9.5122 1.34146 

53 390 41 54 9.5122 1.31707 

54 387 45 56 8.6 1.24444 

55 387 45 56 8.6 1.24444 

56 370 39 41 9.48718 1.05128 

57 378 42 43 9 1.02381 

58 392 42 58 9.33333 1.38095 

59 377 39 53 9.66667 1.35897 

60 361 39 52 9.25641 1.33333 

61 384 39 57 9.84615 1.46154 

62 370 40 53 9.25 1.325 

63 366 46 54 7.95652 1.17391 

64 370 41 52 9.02439 1.26829 

65 378 41 42 9.21951 1.02439 

66 375 41 42 9.14634 1.02439 

67 375 40 53 9.375 1.325 

68 386 44 57 8.77273 1.29545 

69 377 40 55 9.425 1.375 

70 387 47 55 8.23404 1.17021 

71 368 39 55 9.4359 1.41026 

72 375 39 53 9.61538 1.35897 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

73 373 40 54 9.325 1.35 

74 384 39 54 9.84615 1.38462 

75 376 42 56 8.95238 1.33333 

76 390 41 54 9.5122 1.31707 

77 394 41 57 9.60976 1.39024 

78 387 44 56 8.79545 1.27273 

79 379 42 56 9.02381 1.33333 

80 390 42 54 9.28571 1.28571 

81 375 44 55 8.52273 1.25 

82 381 42 53 9.07143 1.2619 

83 386 41 54 9.41463 1.31707 

84 390 40 54 9.75 1.35 

85 384 41 54 9.36585 1.31707 

86 386 42 54 9.19048 1.28571 

87 386 45 54 8.57778 1.2 

88 381 41 54 9.29268 1.31707 

89 403 43 56 9.37209 1.30233 

90 400 45 60 8.88889 1.33333 

91 391 42 56 9.30952 1.33333 

92 376 44 55 8.54545 1.25 

93 377 43 54 8.76744 1.25581 

94 379 38 51 9.97368 1.34211 

95 382 40 55 9.55 1.375 

96 365 39 52 9.35897 1.33333 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

97 390 41 54 9.5122 1.31707 

98 369 39 51 9.46154 1.30769 

99 384 40 52 9.6 1.3 

100 403 44 56 9.15909 1.27273 

 

หมายเหตุ  

จากตารางที่ ข อัตราสวน (ก) แทน อัตราสวนระหวางความสูงของรถ จักรยานยนต กับความกวาง

ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตคนัเดยีวกัน และอัตราสวน (ข) แทน อัตราสวนระหวางความยาว 

กับความกวางของปายทะเบยีนรถจักรยานยนต 
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ภาคผนวก ค 
ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ สําหรับขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ภาคผนวก ง 
ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ สําหรับขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 



    

 

156

ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           



    

 

162

ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ)  
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ภาคผนวก จ 
โปรแกรมการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต 
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โปรแกรมตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต ไดถูก

ออกแบบเปน 2 สวน คือ สวนตัวตรวจหา (Detector) และสวนตัวสอน (Trainer) เลือกแตละสวน

ดวยใช แท็ปคอนโทรล (Tab Control) ดังรูปที่ จ-1 และ จ-2 ตามลําดับ  

 

 
รูปที่ จ-1 หนาตาง สวนตอประสาน (Interface) ของสวนตัวตรวจหา  

 

 
รูปที่ จ-2 หนาตาง สวนตอประสาน ของสวนตัวสอน 
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รายละเอียดของทั้งสองสวนเปนดังตอไปนี ้

1. สวนตัวตรวจหา ใชสําหรับการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต แบงเปน 2 กลุม (Group Box) คือ กลุมควบคุม (Controls) และกลุมผลลัพธ 

(Results)  

1.1 กลุมควบคุม เปนสวนสําหรับกําหนดการทํางานตางๆ ของการตรวจหา ดัง

แสดงในรูปที่ จ-3, จ-4 และ จ-5 

 

 
รูปที่ จ-3 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 1 

จากรูปที่ จ-3 ปุม “Load Image…” ทําหนาที่ในการเลือกรูปภาพที่ตองการใน

การตรวจหา ปุม “Scan” ทําหนาทีใ่นการสั่งงานใหโปรแกรมเริ่มตรวจหา จะทํางานก็ตอเม่ือ ภาพ

ถูกนํามาเตรียมพรอมแลว เทานั้น ดวยปุม “Load Image…” เม่ือตรวจหาไดผลลัพธมาแลว และ

ตองการบันทกึภาพผลลัพธ จะใช ปุม “Save” สําหรับ Check Box ดานขวา “Use Neural Net”, 

“Use Moto Det” และ “Average Positions” เปนการกําหนดการทํางาน เมื่อตองการใหโปรแกรม 

ใชขายงานประสาทเทียม หรือไม เม่ือตองการใหโปรแกรมใชการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตใน

การตรวจหารถจักรยานยนต และ เม่ือตองการใหโปรแกรมใชการหาคาเฉล่ียของพกิัด ถาตรวจหา

แลวพบรถจักรยานยนต หรือปายทะเบียน หลายๆ พิกัดทีท่ับซอนกัน ตามลําดับ 

 

 
รูปที่ จ-4 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 2 

จากรูปที่ จ-4 Radio button ที่ชื่อ “Detect License Plates” และ “Not Detect 

License Plates” ทําหนาทีใ่นการกําหนดวาจะใหโปรแกรมตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

หรือไม สําหรับ Check Box ชื่อ “Neural Net -> Moto Det” ถาสวนนี้ถูกทําเครื่องหมาย เปนการ
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กําหนดวาใหใช ขายงานประสาทเทียม กอนการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ในระหวางตรวจหา

รถจักรยานยนต ถาหากไมทําเครื่องหมาย การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ถูกเรียกใชกอน แลว

ตามดวย ขายงานประสาทเทียม Check Box ชื่อ “Scan Around a detecting point” จะใชกรณทีี่

การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตตรวจหาพบจกัรยานยนต แตขายงานประสาทเทียมตรวจหาไม

พบ ถาถูกทําเคร่ืองหมาย เปนการกําหนดใหโปรแกรมตรวจหาจดุรอบๆ ตําแหนงที่พบโดยการ

วิเคราะหรูปรางจักรยานยนต เพื่อสงไปตรวจหาอีกคร้ังดวย ขายงานประสาทเทียม เพื่อปองกัน

ความผิดพลาด 

 

 
รูปที่ จ-5 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 3 

จากรูปที ่ จ-5 กลองขอความ (Text Box) “Location” ทําหนาที่แสดงตําแหนงที่

เก็บรูปภาพทีน่ํามาตรวจหา สําหรับ Check Box ชื่อ “Save All Cropped Images” ใชสําหรบั

บันทึกภาพยอยที่ถกูตัดไปแตละคร้ังที่หนาตางตรวจหาวิ่งไป ในสวนนี้เปนประโยชน เพื่อสะดวกใน

การเตรียมฟเจอร (Features) สําหรับการเรียนรูของขายงานประสาทเทียม 

1.2 กลุมผลลัพธ เปนสวนสําหรับแสดงภาพแตละข้ันในการตรวจหา 

ประกอบดวยภาพทีจ่ะนํามาตรวจหา หรือภาพตนฉบบั ภาพขอบ ภาพฐานสอง และภาพผลลัพธ

สุดทาย ดังแสดงในรูปที่ จ-6  
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รูปที่ จ-6 กลุมผลลัพธสําหรับแสดงภาพแตละข้ันในการตรวจหา และภาพผลลัพธสุดทาย 

 

2. สวนตัวสอน ใชสําหรบัการสอนขายงานประสาทเทียม โดยถูกแบงเปน 3 กลุม 

คือ กลุมการเรียนรู (Learning) กลุมการแยกฟเจอร (Feature Extraction) และกลุมฐานขอมูล 

(Database)  

2.1 กลุมการเรียนรู ในสวนนี้ถกูใชสําหรับการควบคุม และส่ังงานในการเรียนรู 

หลังจากที่ฐานขอมูลตางๆ พรอมแลว ดังแสดงในรูปที่ จ-7 

 

 
รูปที่ จ-7 กลุมการเรียนรู ใชสําหรับสอนขายงานประสาทเทียม 



    

 

184

จากรูปที่ จ-7 ปุม “Learning!!” และ “Stop” ใชสําหรับเร่ิม และหยุด การเรยีนรู

ของขายงานประสาทเทียม อยางไรกต็ามการเรยีนรูจะหยดุเอง โดยไมตองกดปุม “Stop” เมื่อคา

ความผิดพลาดของขายงานประสาทเทยีม มีคาเปน 0 สําหรับ Check Box “Save Network” ใช

สําหรับส่ังใหโปรแกรมบันทึกขายงานประสาทเทยีมหลังจากการเรียนรูส้ินสุดลงหรือไม โดยบันทึก

ลงในตําแหนงทีก่ําหนดไวในกลองขอความ ซึง่มีสวนเชื่อมโยงหลายมิติ ชื่อ “Specify Neural Net 

File Location” สําหรับเลือกตําแหนงที่ตองการบันทึก สําหรับกลองขอความ “Iteration:” และ 

“Error:” ใชสําหรับแสดงรอบการเรียนรู และแสดงคาความผิดพลาด ของขายงานประสาทเทียม 

ตามลําดับ 

สําหรับขายงานประสาทเทียมทีเ่รียนรูเสร็จแลว จะถกูบันทึกเปนแฟมขอมูล ที่มี

นามสกุล NN 

2.2 กลุมการแยกฟเจอร ใชสําหรบัแยกฟเจอรจากภาพ เพื่อบันทึกลงใน

แฟมขอมูล แสดงในรูปที่ จ-8  

 

 
รูปที่ จ-8 กลุมการแยกฟเจอร 

จากรูปที่ จ-8 ปุม “Load Image…” และ “Insert Data>>” ใชสําหรับเลือกรูปที่

นํามาแยกฟเจอร และใชสําหรับบนัทึกขอมูลของฟเจอรลงในแฟมขอมูล ที่ถกูเรียกมากอนการแยก

ฟเจอรแลว Radio button “Class 0” และ “Class 1” ใชสําหรับเลือกวาภาพทํากําลังแยกเปน 

รถจักรยานยนตหรือไม ถา 0 คือ ไมเปนรถจกัรยานยนต และ 1 คือ การเปนรถจกัรยานยนต 

สําหรับ Combo Box “Size:” เปนการกําหนดขนาดหนาตางตรวจหา สําหรบัภาพของตัวอยาง

สอน แตละข้ันตอนในการแยกฟเจอร จะถูกแสดงใน Picture Box สวนขอมูลของฟเจอรถูกแสดง

ในกลองขอความ 
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2.3 กลุมฐานขอมูล ใชสําหรบัเรียกแฟมขอมูลที่บนัทกึขอมูลของฟเจอรไว โดย

กอนการแยกฟเจอรและตองการบันทกึขอมูลทุกคร้ัง ตองเรียกแฟมขอมูล โดยใชปุม “Load 

Database…” กอนเสมอ กลุมฐานขอมูลนี้ แสดงในรูปที่ จ-9  

 
รูปที่ จ-9 กลุมฐานขอมูล ใชสําหรับเรียกแฟมขอมูลของฟเจอร  

สําหรับแฟมขอมูลที่ใชในการเก็บขอมูลของฟเจอรตางๆ ของตัวอยางสอน จะอยู

ในรูปของแฟมขอความ ที่มีนามสกุล FEATURES 
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ภาคผนวก ฉ 
บทความที่ไดตีพิมพ 
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ประวัติผูเขียนวิทยานิพนธ 
 

 นายวิวัฒน พัฒนาศรีรัตน เกิดเมื่อวันที่ 2 สิงหาคม 2523 ที่จังหวัดยะลา สําเร็จการศึกษา

ระดับปริญญาวิศวกรรมศาสตรบณัฑิต สาขาวิศวกรรมไฟฟา จากคณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยมหิดล ในปการศกึษา 2546 ตอจากนัน้ทํางานในบริษัทเอกชน ตั้งแตป พ.ศ. 2547 

ถึง 2550 และเขาศึกษาตอในระดับปริญญาวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิศวกรรม

คอมพิวเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย ในปการศึกษา 2550 
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