
 

บทที่ 3 
 

แนวทางการทดลอง 
 
 ในบทนี้จะกลาวถึง ข้ันตอนการเตรียมการทดลอง การจัดเตรียมขอมูลอินพุตสําหรับ

ฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรก รูปแบบโครงสรางและวิธีการปรับคาพารามิเตอรของนิวรอลเน็ตเวิรก 

วิธีการบอกองศาการหมุนตัวของมนุษย  

 
3.1 การฝกสอนนิวรอลเนต็เวิรก 

  

 งานวิจัยนี้เปนการทํานายองศาการหมุนตัวของมนุษยโดยเร่ิมจากนําเคร่ืองหมายมาติดที่

บริเวณอกของหุนจําลองมนุษยผูหญิงและหุนจําลองมนุษยผูชาย และทําการติดตามลักษณะของ

เคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปเมื่อหุนจําลองหมุนตัว โดยสาเหตุที่ใชหุนจําลองแทนมนุษยจริงในการ

ทดลอง เนื่องจากวาเมื่อมนุษยทําการหมุนตัวคาองศาที่ไดอาจมีความคลาดเคล่ือนไมใชคาองศา

จริงซึ่งตางจากการใชหุนจําลองที่สามารถปรับหมุนองศาเพื่อใหไดคาองศาที่ตองการ โดยงานวิจัย

นี้ไดทําการทดลองติดตามลักษณะของเครื่องหมายที่เปล่ียนไปเม่ือมีการหมุนตัวแบบทีละ 10 

องศา และแบบทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร โดยนํานิวรอล

เน็ตเวิรกมาใชในการรูจําลักษณะของเคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปในองศาการหมุนตางๆ ข้ันตอนการ

เตรียมขอมูลสําหรับใชในการรูจําภาพของนิวรอลเน็ตเวิรกประกอบดวยข้ันตอนหลักๆ คือ การเก็บ

ภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง การประมวลผลภาพ ไดแก การนําภาพไปผาน

กระบวนการเทรซโฮลด กระบวนการขยายพิกเซลของภาพ กระบวนการลดพิกเซลของภาพ การหา

ขอบของรูปภาพ การลดขนาดเสนขอบ และข้ันตอนการเตรียมขอมูลจากภาพสําหรับใชในการ

ฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจํา 

  
3.1.1 การเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง 
 

 การเก็บภาพองศามาตราฐานของกลองจะทําการติดเคร่ืองหมายลงบนกลองซึ่งถูก

ยึดติดกับฐานดวยแกนและสามารถหมุนเพื่อปรับองศาการหมุนได สําหรับระยะหางระหวางกลอง

ถายรูปและกลองในการทดลองนี้จะทําการทดลองทั้งหมด 3 ระยะ คือที่ระยะ 1.0 เมตร  ระยะ 1.5 

เมตร และที่ระยะ 2.0 เมตร ลักษณะของเครื่องหมายที่ เลือกนํามาใชในการทดลองเปน
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เคร่ืองหมายที่มีลักษณะไมสมมาตร มีสวนยื่น ความกวาง ความยาวไมเทากันในแตละดาน 

เนื่องจากรูปลักษณะดังกลาวเมื่อหมุนไปที่องศาตางๆ จะทําใหมีลักษณะที่เฉพาะ ทําใหนิวรอล

เน็ตเวิรกสามารถรูจําภาพไดดีมากกวารูปที่มีรูปทรงทั่วไป เชน วงกลม หรือส่ีเหล่ียม ที่มีการ

เปล่ียนแปลงลักษณะของรูปทรงนอยเมื่อองศาการหมุนเปลี่ยนไป โดยลักษณะของเคร่ืองหมายที่

นํามาใชในการทดลองสามารถแสดงไดดังภาพที่ 3.1  

 

ภาพที ่3.1 
ลักษณะของเคร่ืองหมายทีน่ํามาใชในการทดลอง 

 

 

 

 

 

 

 ลักษณะของกลองที่นํามาใชในการเก็บภาพทําการต้ังคาความละเอียดของภาพไวที่ 

1024x768 พิกเซล คา ISO เทากับ 200 และไมใชแสงแฟลชในการเก็บภาพ แสงที่ใหความสวาง

เปนแสงฟลูออเรสเซนต  

 สําหรับข้ันตอนการเก็บภาพองศามาตรฐานเร่ิมตนจากการติดเคร่ืองหมายที่มี

ลักษณะไมสมมาตรที่กลอง และเก็บภาพการหมุนของกลองที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 

เมตร ตามลําดับ โดยการเก็บภาพในแตละระยะจะทําการเก็บภาพทีละ 10 องศา ต้ังแต 0 จนถึง 

90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด หลังจากนั้นเก็บภาพการหมุนของกลองทีละ 15 องศา ต้ังแต 0 

จนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด โดยภาพที่ไดทั้งหมดจะถูกนําไปผานการประมวลผลภาพ

เพื่อใชสําหรับฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจําเคร่ืองหมายที่ระยะหาง และองศาการหมุน

ตางๆ ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมุน 50 องศา ที่ระยะตางๆ สามารถแสดงไดดังภาพที่ 

3.2  
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ภาพที ่3.2  

ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมนุ 50 องศา ทีร่ะยะตางๆ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
3.1.2 การประมวลผลภาพ 
 

 ภาพที่ไดจากข้ันตอนการเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลองจะถูกนําไป

ผานกระบวนการเทรซโฮลด เพื่อทําการแยกเคร่ืองหมายบนกลองออกมาจากภาพพื้นหลัง โดยการ

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร
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ทําเทรซโฮลด เพื่อแยกสีที่ตองการออกจากภาพ ภาพซ่ึงอยูในระบบสี RGB จะถูกแปลงใหอยูใน

ระบบ HSV กอน จากนั้นจึงทําการเทรซโฮลดภาพ โดยกําหนดคาของสี คาความเขมของเนือ้สี และ

คาความสวางของสี ที่ตองการเพื่อทําการแยกสีที่ตองการออกมาจากภาพ หลังจากนั้นภาพที่ไดจะ

ถูกแปลงเปนภาพขาวดําและผานกระบวนการขยายพิกเซลของภาพ และกระบวนการลดพิกเซล

ของภาพ ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่ติดเคร่ืองหมายหลังผานกระบวนการประมวลผลภาพ

แลวที่ระยะตางๆ สามารถแสดงไดดังภาพที่ 3.3 

 

ภาพที ่3.3  

ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมนุ 50 องศา ทีร่ะยะตางๆ  

หลังผานการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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 หลังจากนั้นภาพที่ไดจะถูกนําไปทําการหาขอบของรูปภาพดวยวิธี Prewitt edge 

detection ในการหาขอบของรูปภาพ ซึ่งในบางครั้งหลังจากผานข้ันตอนการหาขอบของรูปภาพ 

ขอบที่ไดอาจมีขนาดหนามากกวา 1 พิกเซล ซึ่งจําเปนตองทําการลดขนาดความหนาของเสนขอบ

ลง โดยลดความหนาใหเหลือเพียง 1 พิกเซล เพื่อนําไปใชในการกําหนดตําแหนงการวางโทเคน

ตอไป 

 สําหรับข้ันตอนการประมวลผลภาพ สามารถสรุปไดดังภาพที่ 3.4 

 

ภาพที ่3.4 

ข้ันตอนการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Threshold 

หาขอบของรูปภาพ 

ลดขนาดความหนาของเสนขอบ 

ภาพในระบบสี RGB 

ภาพในระบบสี HSV 

ภาพขาว-ดํา (binary) 

กระบวนการDilation และ Erosion 
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3.1.3 การเตรียมขอมูลสําหรับใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรก 
 

 สําหรับวิธีการเตรียมขอมูลเพื่อใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกที่ใชในงานวิจัยนี้เปน

วิธีการที่เสนอโดย Langner (2006) สําหรับใชในการจําแนกประเภทของใบไม โดยงานวิจัยนี้ไดนํา

วิธีการดังกลาวมาประยุกตใชในการการเตรียมขอมูลสําหรับใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกเพื่อ

รูจําองศาการหมุนตัวของมนุษย 

 สําหรับข้ันตอนในการเตรียมขอมูลเพื่อฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกจะเร่ิมจากการกําหนด

ตําแหนงการวางโทเคน โดยโทเคนจะถูกวางที่บริเวณเสนขอบของรูปภาพเปนระยะหางเทาๆ กัน 

ดังภาพที่ 3.5 ซึ่งโทเคนแทนดวยส่ีเหล่ียมสีแดง  

 

ภาพที ่3.5 

แสดงลักษณะของเสนขอบ และตําแหนงของโทเคน  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 จากภาพที่ 3.5 เสนสีเขียว คือ เสนแสดงขอบของเคร่ืองหมายหลังจากผาน

กระบวนการหาขอบและกระบวนการลดขนาดเสนขอบ ส่ีเหล่ียมสีแดง คือ ตําแหนงของโทเคน โดย

โทเคนดังกลาวจะถูกนําไปลากเสนเช่ือมระหวางโทเคนแตละอันดวยเสนสีน้ําเงิน ซึง่จะทาํการเชือ่ม

ระหวางจุดศูนยกลางของโทเคนแตละอันเพื่อนําไปใชในการคํานวณหาคามุมไซน (sine) และมุม

โคไซน (cosine) เพื่อนําคามุมที่ไดไปใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจําภาพ 

 วิธีการคํานวณหาคามุมไซน และคามุมโคไซน ระหวางโทเคนสองอัน สามารถ

คํานวณไดดังภาพที่ 3.6 โดย P1 และ P2 คือตําแหนงของโทเคน และคาขนาดของมุม A และ B ที่

หาไดจะถูกนําไปใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการเรียนรู โดยในการรูจําภาพแตละภาพ
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ของนิวรอลเน็ตเวิรกจะใชคามุม A และ B ที่หาไดทั้งหมดระหวางโทเคนแตละคูจากโทเคนทั้งหมด

ของภาพ 

 

ภาพที ่3.6  

แสดงตําแหนงโทเคนและมุม A และ B 

 

 

 

   

 

 

 

 
3.1.4 การรูจาํภาพโดยใชนิวรอลเน็ตเวิรก 

 

 สําหรับนิวรอลเน็ตเวิรกที่ถูกฝกสอนเพ่ือใหเกิดการรูจํา เปนนิวรอลเน็ตเวิรก แบบ

สงผานขอมูลไปขางหนา (feed-forward neural networks) โดยอินพุตของนิวรอลเน็ตเวิรกคือคา

องศาระหวางโทเคนแตละคู (มุม A และ B) ที่ไดจากโทเคนทั้งหมดของรูป ดังนั้นจํานวนโหนดใน

ชั้นอินพุตจึงเปนสองเทาของจํานวนโทเคนทั้งหมด สําหรับจํานวนโหนดในช้ันแฝง ในการทดลองนี้

ไดทําการกําหนดคาจํานวนโหนดในชั้นแฝงสําหรับทําการทดลองจํานวน 3 คา ไดแก คาจํานวน

โหนดในช้ันแฝงเทากับ 20 โหนด คาจํานวนโหนดในช้ันแฝงเทากับจํานวนโหนดในช้ันอินพุต และ

คาจํานวนโหนดในชั้นแฝงเทากับสองเทาของจํานวนโหนดในช้ันอินพุต สําหรับจํานวนโหนดในช้ัน

เอาตพุตในกรณีการหมุนทีละ 10 องศา จะมีจํานวนโหนดเทากับ 10 โหนด ซึ่งเปนคาองศาต้ังแต 0 

ถึง 90 องศา ในกรณีการหมุนทีละ 15 องศา จะมีจํานวนโหนดเทากับ 7 โหนด ซึ่งเปนคาองศา

ต้ังแต 0 ถึง 90 องศา 

 สําหรับอัลกอริทึมที่ใชในการเรียนรูของนิวรอลเน็ตเวิรกใชอัลกอริทึมแบ็กพรอพาเกชัน 

การปรับพารามิเตอรเพื่อหาคาที่ใหผลความถูกตองของนิวรอลเน็ตเวิรกมากที่สุดทําการปรับคาดังนี้  
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 คาอัตราการเรียนรู ( μ ) เทากับ 0.25 

 คาโมเมนตัม (n) เทากับ 1 

 จํานวนรอบที่ใชในการฝกสอน 5,000 และ 10,000 รอบ 

 สรุปรายละเอียดของชุดขอมูลที่ใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกมีดังตอไปนี้ 

1. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

2. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

3. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

4. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

5. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

6. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

7. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

8. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

9. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

10. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

11. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

12. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

 สรุปจํานวนการทดลองทั้งหมดเทากับ 72 คร้ัง (2 (ชายและหญิง) x 2 (การหมุน 10 

และ 15 องศา) x 3 ระยะหาง (1.0, 1.5 และ 2.0 เมตร) x 3 รูปแบบของจํานวนโหนดในชั้นแฝง (20 

โหนด, เทากับจํานวนโหนดในชั้นอินพุต และเทากับสองเทาของจํานวนโหนดในช้ันอินพุต) x 2 

จํานวนรอบที่ใชในการฝกสอน (5,000 และ 10,000 รอบ)   

 
3.2 การบอกองศาการหมุนตัวของมนษุย 

 

 การเตรียมภาพสําหรับใชในการบอกองศาการหมุนของมนุษยใชวิธีการเชนเดียวกับ

การเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง โดยทําการติดเคร่ืองหมายไมสมมาตรที่อก

ของหุนจําลองมนุษยผูหญิงและหุนจําลองมนุษยผูชาย  และทําการติดตามลักษณะของ

เคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปเม่ือหุนจําลองหมุนตัว โดยสาเหตุที่เลือกใชหุนจําลองแทนมนุษยจริงใน

การติดตามองศาการหมุนตัว เนื่องจากวาเมื่อมนุษยทําการหมุนตัวคาองศาที่ไดอาจมีความ

คลาดเคล่ือนไมใชคาองศาจริงซึ่งตางจากการใชหุนจําลองที่สามารถปรับหมุนองศาเพื่อใหไดคา
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องศาที่ตองการ จากนั้นทําการเก็บภาพการหมุนของหุนจําลองมนุษยผูหญิงทีละ 10 องศา ต้ังแต 

0 องศาจนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด ที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร 

ตามลําดับ หลังจากนั้นเก็บภาพการหมุนของหุนจําลองมนุษยผูชายทีละ 15 องศา ต้ังแต 0 องศา

จนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด ที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร ตามลําดับ 

ตัวอยางภาพเคร่ืองหมายไมสมมาตรซึ่งติดบนอกหุนจําลองมนุษยผูหญิงและชายแสดงไดดังภาพ

ที่ 3.7 และ 3.8 ตามลําดับ 

 

ภาพที ่3.7 

การหมนุตัวของหุนจําลองมนุษยผูหญิงที่ติดเคร่ืองหมายทีก่ารหมุนตัว ณ 50 องศา ที่ระยะตางๆ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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ภาพที ่3.8 

การหมนุตัวของหุนจําลองมนุษยผูชายทีติ่ดเคร่ืองหมายที่การหมนุตัว ณ 50 องศา ที่ระยะตางๆ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพที่ไดจะถูกนําไปผานกระบวนการประมวลผลภาพเชนเดียวกับภาพการหมุนของ

กลอง โดยผานการแปลงระบบสีจาก RGB เปน HSV ผานการทําเทรซโฮลด และกระบวนการ

ขยายพิกเซลของภาพ และกระบวนการลดพิกเซลของภาพ แปลงภาพใหอยูในโหมดขาว-ดํา 

จากนั้นจึงนําไปหาเสนขอบของภาพ และทําการลดขนาดความหนาของเสนขอบ โดยเสนขอบที่ได

จะนําไปใชในการกําหนดตําแหนงการวางโทเคน เพื่อใชในการหาคามุมระหวางโทเคนแตละคู (มุม 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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A และ B) จากโทเคนทั้งหมดของภาพ เพื่อนําคามุมองศาที่ไดทั้งหมดไปเขานิวรอลเน็ตเวิรกที่ผาน

การฝกสอนแลวเพื่อบอกองศาการหมุนตัวของมนุษย  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


